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Efektywna reprezentacja i transmisja danych sensorycznych w
zadaniu teleoperacji pojazdu

Zadania:

1. Analiza literatury oraz metod reprezentacji danych sensorycznych z pojazdu mobilnego.

2. Analiza literatury oraz metod kompresji danych 2D oraz 3D.

3. Implementacja wybranych metod przesytu danych w systemie ROS 2.

4. Przeprowadzenie badan eksperymentalnych dostepnych i zaimplementowanych rozwigzan.
Dane wyjsciowe:

1. Literatura (artykuty) dotyczace metod reprezentaciji i transmisji danych sensorycznych.

2. Publicznie dosteone zbiorv danvch z poiazdéw autonomicznvch.

drinz.

Michat Nowicki

Metody optymalizacji wydajno$ci wykrywania i $ledzenia
obiektdéw na komputerze Jetson

Zadania:

1. Analiza literatury oraz metod optymalizacji modeli (TensorRT, Triton, onnxruntime, deepstream).

2. Analliza literatury oraz metod kwantyzacji modeli.

3. Analiza literatury oraz metod wykrywania obiektéw (Yolo v8, Yolo v9).

3. Implementacja wybranych konfiguracji na komputerze Jetson.

4. Przeprowadzenie badan eksperymentalnych dostepnych i zaimplementowanych rozwigzan.

Dane wyj$ciowe:

1. Literatura (artykuty) dotyczace metod optymalizacji, kwantyzacji oraz wykrywania obiektow.

2. Publicznie dostgpne strony Internetowe oraz repozytoria prezentujgce przyktady proponowanych podej$é.

drinz.

Michat Nowicki

Modernizacja zrobotyzowanego stanowiska badawczego

Przedmiotem pracy jest modernizacja zrobotyzowanego stanowiska badawczego
znajdujgcego sig¢ w Wielkopolskim Centrum Zaawansowanych Technologii przy
UAM. Stanowisko to powstato w okresie pandemii i byto przeznaczone do
automatycznego wykonywania analiz.

Celem pracy jest rozszerzenie mozliwosci pracy stanowiska oraz usunigcie
przyczyn nieprawidtowosci wspdtpracy pomiedzy modutami. Elementami
sktadowymi sg: robot przemystowy Staubli TX2-60, komp. PC petniacy role
interfejsu uzytkownika oraz Raspberry Pi jako modut 1/O.

Zadania obejmujg:

- zbadanie przyczyn zawieszania si¢ komunikacji pomiedzy modutami,

- zbadanie nieprawidtowej identyfikacji detali przy pomocy modutéw RFID,

- opracowanie koncepcji rozszerzenia funkcjonalno$ci z uwzglednieniem
otwartosci systemu,

- rozszerzenie interfejsu uzytkownika o nowe funkcjonalnosci skupiajgce si¢ na
zwigkszaniu mozliwo$ci operatora umozliwiajgc w przejrzysty sposéb tworzyé
program pracy robota z wykorzystaniem okien graficznych,

- rekonfiguracje modutéw programowych pomigdzy komp. PC i Raspberry Pi,

- testy nowych i poprawionych rozwigzan,

- snarzadzenie dokiimentacii nowvkanawezei

dr hab. inz.

Pawet Drapikowski, prof. PP

Interactive Neural Radiance Fields editing by density
manipulation

The goal of the thesis is to design and implement an interactive tool for editing Neural Radiance Fields (NeRF).
The proposed method should focus on manipulating the density function stored by the NeRF model and take into
account the semantic meaning of the obiects.

dr hab. inz. Dominik Belter, prof. PP

Wielosensoryczna metoda tworzenia widoku otoczenia z
perspektywy lotu ptaka dla pojazdu Melex

Dane wyjsciowe:

1. Publikacje naukowe metod tworzenia widokéw BEV

2. Otwarte oprogramowanie metod do tworzenia widokéw BEV

Zakres pracy:

1. Zapoznanie si¢ z aktualnym stanem wiedzy systemoéw tworzenia widokéw BEV

2. Uruchomienie przynajmniej trzech systemow tworzenia widokéw BEV

3. Poréwnanie dziatania widokéw BEV z perspektywy doktadnosci, szybkosci dziatania, oraz wlasnych,
zaproponowanych miar

4. Weryfikacji korzysci i trudnosci wynikajacych z uzycia danych wielomodalnych

5. Sprawdzenie dziatania svstemoéw na danvch naaranvch z poiazdu Melex

drinz.

Michat Nowicki

System automatycznej detekcji i oceny stanu znakéw
wskazujgcych pikietaz drogi

1. Przeglad literatury w zakresie systeméw wizyjnych dotyczacej detekcji obiektéw na podstawie informaci
obrazowej oraz rozpoznawania napiséw w $rodowisku naturalnym.

Zaznajomienie sie z dostgpnymi rozwigzaniami i wyzwaniami.

Opracowanie koncepcji systemu detekcj obiektow wskazujgcych pikietaz drogi.

Opracowanie koncepcji systemu rozpoznawania znakéw i napiséw na wykrytych obiektach.
Implementacja metod detekcji i oceny stanu znakéw wskazujgcych pikietaz drogi.

Ocena jakosci dziatania systemu.

Ooracowanie wnioskow.

drinz.

Marek Kraft

Evaluating the impact of using synthetic data to teach a waste
detection system on images captured with an unmanned aerial
vehicle

SN O R WN

Implementation of the copy-paste mechanism for realistic trash and litter object inpainintg in images with
realistic mask generation.

2. Implementation of trash and litter objects inpainting images with realistic mask generation using generative
machine learning models.

3. Evaluation of the impact of the addition of synthetic data into real-world datasets on the accuracy metrics of
machine learnina-based waste detection svstem usina UAV-collected imaaes.

drinz.

Marek Kraft

Badanie poréwnawcze opartych o uczenie maszynowe
algorytméw segmentacji nadzorowanej i uniwersalnych
systemow segmentacji z minimalnym nadzorem w wybranych
domenach docelowych

1. Przeglad literatury w zakresie opartych o sieci neuronowe systeméw segmentacji nadzorowanej i
nienadzorowanej (zero-shot, few-shot).

2. Dobdr metod, metryk i zbioréw danych do badania porénawczego.

3. Implementacja wybranych metod i ocena ich dziatania z wykorzystaniem wybranych zbioréw danych i metryk.
4. Opracowanie wynikow.

drinz.

Marek Kraft

Implementation of a neural network algorithm for keypoint
detection of porpoises and research on the synthetic data
usage

Content:

- Preparation of a training and test dataset for porpoise's keypoints (snout, tail) detection.

- Preparation of a keypoint detection algorithm with a neural network

- Investigate the data augmentation, model backbones and hyperparameters influence the training process on
synthetic data.

- Investigate the impact of adding real images to the training set for the training process.

- Performance testina of the model and analvsis of the potential for usaae on an embedded device.

drinz.

Marek Kraft

Implementacja i badanie algorytmu BEV (bird's eye view)
wspomagajacego nawigacje tazika lunarnego

1. Wykonanie przegladu dostepnych algorytméw BEV.

2. Implementacja $rodowiska testowego w symulatorze LunarSim

3. Stworzenie zbioru danych uczacych i testowych na potrzeby implementaciji algorytmow
4. Implementacia i ewaluacia wybraneqo alaorvtmu BEV na wvaenerowanvch danvch.

Segmentacja i budowa modeli gérnych drég oddechowych na
potrzeby diagnostyki i budowy fantoméw szkoleniowych

drinz.

Marek Kraft

1. Przeglad literatury dotyczacej segmetacji obrazéw medycznych.

2. Implementacja systemu segmentujgcego gérne drogi oddechowe na podstawie skanéw z tomografu
komputerowego.

Przetworzenie wynikoéw segmentacji na format umozliwiajacy wizualizacje i wydruk 3D.

Poréwnanie wynikow.

Ooracowanie wnioskow.

drinz.

Marek Kraft

Wykorzystanie algorytméw uczenia maszynowego w systemie
wizyjnym do monitorowania stanu zatadunku palety

Przeglad literatury w zakresie systemow wizyjnych rozpoznawania obiektéw i identyfikacji ich parametrow.
Zaznajomienie sig z aktualnymi rozwigzaniami na rynku i wyzwaniami.

Zaznajomienie sie z dokumentacjg kamery.

Opracowanie koncepcji monitoringu palety.

Zebranie i opracowanie danych do uczenia sieci.

Implementacja wybranych algorytméw sztucznych sieci neuronowych.

Poréwnanie wynikéw.

Opracowanie wnioskow.

PN AN AW

drinz.

Marek Kraft

Advanced trajectory control methods in sounding rockets:
Integration of control theory, machine learning, and flight
dynamics

The thesis aims to develop and apply analytical and learned methods to control the sounding rocket.
In detail, the students will:

-- Review the literature related to the control of sounding rockets

-- Develop rocket trajectory control based on Advanced Disturbance Rejection Control (ADRC)

-- Provide learning algorithms for trajectory control based on neural networks

-- Compare developed control methods

-- Perform experimental verification of the proposed control alaorithms

State estimation in autonomous car racing.

drinz.

Krzysztof Walas

The thesis aims to develop analytical and machine-learned state estimators for autonomous car racing,
specifically applied to the F1/10 formula. In detail, the students will:

-- Review the literature related to state estimation.

-- Develop solutions based on vehicle dynamics models.

-- Develop learned solutions based on Recurrent Neural Networks.

-- Develop a hybrid solution based on the Unscented Kalman Filter with learned dynamics and noise models.
-- Collect a dataset for the machine learning approach and evaluation.

-- Perform experiments on a real F1/10 vehicle.

drinz.

Krzysztof Walas

Rekonstrukcja czesci niewidocznych w kontekscie robotycznej m

Niezawodne, autonomiczne chwytanie i manipulacja obiektami to jedno z najwigkszych wyzwan w robotyce. W
typowej konfiguracji robota obraz gtebi jest pozyskiwany z widoku z pojedynczej kamery, a nastepnie jest
wykorzystywany przez algorytmy uczenia maszynowego do generowania mozliwych dziatarn manipulacyjnych.
Istnieje wiele powodéw, dla ktérych ta procedura w praktyce zawodzi. Jednym z gtéwnych jest brak informacji o
niewidocznych czesciach powierzchni obiektu.

Ta praca bada algorytmy widzenia komputerowego w celu zrekonstruowania niewidocznych czegsci powierzchni
obiektu. abv utatwi¢ chwvtanie obiektu za pomoca prawdziweao robota

Narzedzia rzeczywistosci rozszerzonej wspomagajgce wybrane
zadania rehabilitacji koriczyn dolnych

dr Marek Kopicki

Celem pracy jest eksperymentalna weryfikacja przydatnosci wybranych narzedzi i technik rzeczwisto$ci
rozszerzonej (XR) w procesie rehabilitacji koriczyn daolnych, szczegolnie rehabilitacji neurologicznej. Zadaniem
jest wytworzenie demonstratora technologii realizuajacego wybrane scenariusze rehabilitacji funkcji ruchowych

lub chodu oraz ocena skudteczno$ci uzytey narzedzi AR/VR i sztucznej inteligencii

prof. dr hab. inz. Piotr Skrzypczynski




Aplikacja rzeczywistosci wirtualnej wspomagajaca rehabilitacje
neurologiczng

Praca dotyczy wybranych zagadnien programowania systemow rzeczywistosci wirtualnej w srodowisku Unity dla
gogli z rodziny Meta (Oculus) Quest. Celem pracy jest budowa demonstratora systemu wspomagajacego
rehabilitacje neurologiczng pacjentéw po udarach i podobnych incydentach. Aplikacja budowana jest zgodnie z

metodyka i wytycznymi odpowiedniego personelu medycznego oraz stanem wiedzy opisywanym w literaturze. Ma | prof. dr hab. inz. Piotr Skrzypczyrski

umozliwia¢ kontrolowane wykonywanie zadanych ruchéw rak zwigzanych z chwytaniem i przemieszczaniem
wirtualnych obiektéw oraz zadaniami kognitywnymi. Aplikacja powinna by¢ konfigurowalna.

Wybrane metody wspomagajgce wyjasnialnos¢ sieci
neuronowych

Celem pracy magisterskiej jest analiza metod wyjasniajgcych dziatanie sieci neuronowych. Zakres prac obejmuje
podstawy teoretyczne réznych metod: CAM (Class Activation Mapping) oraz LIME (Local Interpretable Model-

agnostic Explanations) oraz aplikacje CAM dla segmentacji obrazu oraz LIME i CAM dla zadania klasyfikacji. prof. dr hab. inz. Piotr Skrzypczyriski

Nalezy poréwna¢ wyniki miedzy metodami oraz przedstawi¢ wnioski. W eksperymentach nalezy wykorzysta¢
zbiory danych przeznaczone do uczenia gtebokiego w aplikacjach dotyczacych pojazdéw autonomicznych.

Automatyczne zastosowanie rozlegtych modeli jezykowych do
weryfikacji i aktualizacji plikow Markdown za pomocg narzedzia

do ciagtej integracii Github Actions

drinz. Piotr Kaczmarek




