Propozycj prac magi: ich 2023/2024
Studia stacjonarne - Systemy sterowania i robotyki (SSIR)

LP. |TEMAT KROTKI OPIS PRACY (ZADANIA DO WYKONANIA) PROMOTOR UWAGI (np. czy temat zajety)
- opracowanie architektury sprzetowej systemu z wykorzystaniem interfejsu disgnostycznego pojazdu;
. . - implementacja alorytméw z wykorzystaniem chmury;
Opracowanie systemu telematycznego do zarzadzania flot .
1 E‘azdéw 4 v 8 3 3| opracowanie klasyfikatora charakterystyki kierowcy pojazdu (Al); dr hab. inz. Jakub Kotota
Pol - wdrozenie systemu i przeprowadzenie testéw;
- wykorzystanie danych z telematyki pojazdu spalinowego w celu opracowania potencjalnego profilu kierowcy EV;
. . " . - opracowanie bazy danych samochodéw elektrycznych;
Implementacja systemu wspomagania decyzji sprzedazy . o . . . .
2 ) - implementacja wielokryterialnego systemu wspomagania decyzji wyboru samochodu elektrycznego (Al); dr hab. inz. Jakub Kotota
samochoddw elektrycznych L
- wdrozenie i testy systemu;
L . . , - implementacja wybranych algorytmoéw sterowania silnikiem DC
Opracowanie i analiza wybranych algorytmdw regulacji o K X L . .
3 silnika DC - aplikacja sterowania na rzeczywistym obiekcie dr hab. inz. Jakub Kotota temat zajety
- testy i poréwnanie wynikéw
- opracowanie modelu matematycznego membrany ferromagnetycznej
4 Aplikacja metody LMI MPC w jt,terowanlu potozenia - |m;?lerrTentaCJa algorytmu LMI MPC o drinz. Paulina Superczyriska
membrany ferromagnetycznej - aplikacja metody na rzeczywistym obiekcie
- testy i poréwnanie wynikdw
- Analiza metod sterowania pojazdem morskim w oparciu o dane
znane z literatury w przypadku niepetnego wymuszenia.
Impl tacj b h al tmow st ia dl -Wybor metod sterowania dla podwodnego pojazdu morskiego.
5 mp emen ?cja 4 ranyc aeory T"OW sterowania a. y . P . ’g pol g . dr hab. inz. Przemystaw Herman, prof. PP
modelu pojazdu morskiego przy niepetnym wymuszeniu.  |-Zaimplementowanie wybranych réwnan wraz z parametrami pojazdu w
pakiecie Matlab/Simulink w celu wykonywania badarn symulacyjnych. -Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikéw
badan oraz podanie wnioskow.
- Przeglad i wybdr metod sterowania pojazdem morskim w oparciu o dane
z literatury w przypadku niepetnego wymuszenia zmiennych.
- Krotk li ¢ t t tod st jadl
Weryfikacja symulacyjna dwéch wybranych algorytméw dla rotka analiza Forownawcz_a (teoretyczna) metod s erowar\la a
h . . podwodnego pojazdu morskiego dla rozpatrywanego zadania badawczego. -
6  [sterowania modelem pojazdu morskiego w przypadku N ) , A . dr hab. inz. Przemystaw Herman, prof. PP
. . - Zaimplementowanie wybranych réwnari wraz z parametrami pojazdu w
niepetnego wymuszenia. L R . . . .
pakiecie Matlab/Simulink w celu wykonywania badan symulacyjnych.
- Weryfikacja oprogramowania i dyskusja wynikéw badan wraz z
podaniem wnioskéw.
. " . . - Implementacja uktadu sterowania EADRC na wybranym stanowisku w lab. 411
Sterowanie ADRC w wersji uchybowej z wykorzystaniem N | R . . .
7 Koncencii kompensatora resztowego - Implementacja kompensatora resztowego (RC) i potaczenie go ze schematem EADRC dr hab. inz. Maciej Michatek, prof. PP temat zajety
P P g - Wielokryterialna analiza jakosci sterowania w ukfadzie EADRC+RC dla zadania regulacji nadaznej
Weryfikacja nowego algorytmu estymacji katow - Implementacja modelu kinematyki robota przegubowego oraz algorytmu estymacji w srodowisku Matlab-Simulink
8 przegubowych robotéw mobilnych z przyczepami z - Weryfikacja symulacyjna algorytmu estymacji w réznych warunkach pomiarowych dr hab. inz. Maciej Michatek, prof. PP
wykorzystaniem pomiaréw predkosci - Weryfikacja algorytmu w wykorzystaniem rzeczywistych danych pochodzacych z robota RMP
Celem pracy jest stworzenie wirtualnego asystenta, wspomagajacego obstuge petenta internetowego sklepu (eUstugi), X
RV Lo . ) s . temat realizowany we
umozliwiajacego ztozenie internetowego wniosku i zakup materiatow wygenerowanych z Paristwowego Zasobu ) X
. . " wspotpracy z firma SYSTHERM-|
9 |Wirtual tent systemu GEO-INFO Geodezyjnego | Kartograficznego. dr hab. inz. Aleksandra Swietlick INFO
-| . INZ.
Irtuainy asystent systemu - Implementacja interfejsu uzytkownika (chatbot) i integracja z istniejacg eUstugg GEOINFO i.Wniosek rhab.in eksandra swietlicka S, L X
3 . . mozliwos¢ realizacji projektu
- Opracowanie modelu transkrypcji jezyka naturalnego na zapytania bazodanowe
- . . 3 w zespole 2-osobowym
- Uruchomienie i testowanie stworzonego rozwigzanie
Celem pracy jest stworzenie asystenta umozliwiajacego za pomoca jezyka naturalnego wyciggac réznego rodzaju dane,
raporty z baz danych systemu informacji przestrzennej (Paristwowego Zasobu Geodezyjnego i Kartograficznego), temat realizowany we
Wyk tani tod " ia jezvka natural prowadzonych w systemie informacji przestrzennej GEO-INFO. wspétpracy z firma SYSTHERM-
10 ykorzystanie metod przetwarzania jezyka naturain€go W | 4y, orzenje interfejsu uzytkownika (chatbot/voice chatbot) dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka INFO

celu przeszukiwania oraz analiz baz danych GIS

- Opracowanie modelu przetwarzania danych
- Uczenie i testowanie modelu
- Wdrozenie i prezentacja stworzonego rozwigzania

mozliwos¢ realizacji projektu
w zespole 2-osobowym




Analiza zawartosci skanowanych dokumentéw tekstowo-

Celem pracy jest stworzenie inteligentnego systemu OCR, ktéry umozliwi wydobywanie z plikdw (aktéw notarialnych)
metadanych takich, jak imig i nazwisko nabywajgcego,imie i nazwisko sprzedajacego, KRS, daty, adresy, itp. Praca obejmuje

temat realizowany we
wspotpracy z firma SYSTHERM-|

11 |graficznychi poz_YskW\{anle .r_netadanych z wykorzystaniem nadanie etykiet czesci otrzymanych danych, a nastgpnie zbudowanie modeli opartych na metodach regutowych i metodach drhab. inz. Aleksandra Swietlicka INFF)_ L. _ .
metod sztucznej inteligencji. . ) . L o1 . . . mozliwo$¢ realizacji projektu
uczenia maszynowego, ktorych celem jest wyodrebnienie danych wrazliwych. Ostatnim etapem jest przetestowanie
. . w zespole 2-osobowym
zaprojektowanych modeli.
Automatyczna detekcja obiektéw topograficznych na - Opracowanie modelu sieci neuronowej rozpoznajacej obiekty topograficzne (np. budynki) na podstawie danych tema’; real|zm:{any \S:STHERM
- . wspétpracy z firm -
12 ortofotomapie i zdjeciach lotniczych oraz weryfikacja pozyskanych ze zdje¢ lotniczych lub ortofotomapy dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka INFpO pracy 3
pozyskanych danych ze stanem w bazach danych - Utworzenie mechanizméw weryfikujacych niezgodnosci miedzy pozyskanymi obiektami a danymi znajdujgcymi sie w R o, o .
) . . . mozliwos¢ realizacji projektu
Panstwowego Zasobu Geodezyjnego bazach danych Paristwowego Zasobu Geodezyjnego
X . R . N - w zespole 2-osobowym
- Prezentacja wynikéw dziatania modelu w postaci raportu réznic
Wykorzystanie uczenia maszynowego w analizie ‘
13 Y ?y ,I ucz, n R ZyNowego w 2! e Opracowanie modeli sztucznych sieci neuronowych i innych wybranych modeli uczenia maszynowego w analizie dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
przyspieszen drgan w zmiennych warunkach pracy silnika Rk . . . S
przyspieszer drgar w zmiennych warunkach pracy silnika.
Praca ma na celu zbadanie wptywu dobranej funkcji barierowej, zapewniajgcej unikanie kolizji miedzy robotami mobilnymi,
14 |Zakleszczenia w systemach wielorobotowych na ryzyko wystepowania zakleszczer oraz mozliwos¢ wychodzenia z nich. Implementacja bedzie miata charakter dr hab. inz. Wojciech Kowalczyk
symulacyjny, przewidynwane narzedzia: Matlab/Simulink
Zadaniem jest rozwigzanie problemu kinematyki odwrotnej, aby kontrolowa¢ ruch kazdej nogi robota, co umozliwia
15 |Implementacja chodu robota czworonoznego skoordynowany chéd. Nastepnie nalezy opracowac prymitywy ruchu, definiujgc podstawowe kroki i sekwencje. W ramach |dr inz. Marcin Nowicki
pracy implementowany jest algorytm sterowania Dodatkowo, praca moze wymagac rozwoju i modyfikacji platformy mozliwo$¢ realizacji projektu
robota, dostosowujac ja do specyficznych wymagarn zwigzanych z implementacjg nowych algorytmoéw i prymitywoéw ruchu. w zespole 2-osobowym
Celem pracy jest zaproponowanie (np. na podstawie metody Reedsa-Sheppa, planowania w przestrzeni wejscia, metody
. . . . RRT z optymalizacjg, itd.) oraz implementacja metody planowania ruchu i sterowania pojazdem w petli zamknigtej z
Nawigacja pojazdem o kinematyce samochodowej w i L . X X . .. . .
16 |, X X L uwzglednieniem ograniczen natozonych na stan. Praca ma charakter symulacyjno- eksperymentalny i wykorzystuje dr hab. inz. Dariusz Pazderski
Srodowisku z ograniczeniami S . . . s
istniejgce stanowisko laboratoryjne z robotem czterokotowym z mechanizmem Ackermana lokalizowanego za pomoca
systemu Optitrack. Mozliwe jest ograniczenie zakresu pracy do realizacji wybranych scenariuszy ruchu - np. parkowanie
réwnolegte i prostopadte. Narzedzia: Matlab/ROS.
Poréwnanie metod fuzji danych w lokalizacji robota o Celem pra?y jgst zbadani.e rnetod fuzji (wykorzystujgcych obserwator c%eterministyczny, filtr ITZKF i UKF) w f:e!u ng.alizacji - . ]
17 ) . robota z uzyciem znacznikéw kodowych. Praca ma charakter symulacyjno- eksperymentalny i wykorzystuje istniejgce dr hab. inz. Dariusz Pazderski
kinematyce samochodowe;j. i . : .
stanowisko laboratorvine 7 robotem czterokotowvm 7z mechanizmem Ackermana lokalizowanego za nomoca svstemu
- opracowanie modelu przy pomocy narzedzi dostepnych w UE;
18 Implementéqa ruchu ramienia robota przy pomocy UE - - !mplementaqla ruchu ramienia przy pomocy dosFepnyéh nalrzqdu w PE - klasyczne rozwiazania; drins. Janusz Pochmara
Unreal Engine - implementacja ruchu robota oparta na podstawie analizy kinematyki;
- wdrozenie systemu i przeprowadzenie testow;
- state of the art na temat cyberbezpieczeristwa w dobie Industry 4.0 loT;
- demonstracja z jaki jest to problem w obecnej chwili - dostep nieautoryzowany do PLC - przyktad realizacji; .
19 |Industry 4.0 a bezpieczeristwo J_ Jaki) P K ) ep _y v p y_ . J, drinz. Janusz Pochmara
- wykorzystanie dostepnego oprogramowania do obserwacji niezabezpieczonych urzadzen w sieci (przemysle)
- przeprowadzenie testow i zebranie statystyk;
Zachowanie wtasnosci IFR/DFR (rosngca/malejaca Cel pracy: Analiza czasu dziatania systemu w przypadku, gdy czasy dziatania jego komponentéw maja jednakowe rozktady
20 |intensywnos¢ uszkodzen) czasow dziatania komponentéw |ale sg zalezne, Zadania: 1. Teoretyczne podstawy analizy czaséw zycia 2. Wybrane wtasnosci czaséw dziatania systemu i dr hab. Magdalena Szymkowiak
przez czas dziatania systemu jego komponentdw 3. Analiza czaséw dziatania réznych systemoéw ztozonych z pieciu komponentéw
1. Analiza ogniw, paneli PV i falownikéw PV, 2. Metody projektowania systemdéw PV (off-grid i on-grid), 3. Opracowanie i
21 |Modelowanie systeméw fotowoltaicznych (PV) zaimplementowanie modelu matematycznego ogniw PV, 4. Badania symulacyjne finkcjonowania modutéw PV. 5. Dobér dr inz. Piotr Sauer
zabezpieczen w systemach PV, 6. Analiza praktycznych zastosowan systeméw PV i ocena rozwoju fotowoltaiki, 7.
Zaprojektowanie stanowiska laboratoryjnego do badania systemdw PV.
Celem pracy analiza mozliwosci wzmacniania obrazu metodg Eulera z wykorzystaniem piramidy Laplace do detekcji bardzo
matego ruchu oscylujgcego ze statg czestotliwoscig. Zadania:
- przeglad metod wzmacniania mikroruchdw na sekwencjach obrazéw,
22 |Wzmacnianie ruchu na obrazie metodg Eulera - opracowanie systemu wzmacniania ruchu na obrazie w wybranym srodowisku programistycznym, dr inz. Marcin Kietczewski temat zajety
- opracowanie stanowiska testowego sktadajacego sie z kamery oraz narzedzia generujacego oscylacyjny ruch w zadanych
czestotliwosciach.
23 |Zastosowanie rozszerzonej rzeczywisto$¢ w aplikacjach prze dr inz. Pawet Szulczyriski

Celem pracy jest przygotowanie aplikacji wspomagacjacej pracownika serwisujgcego robota. Zadania: Przeglad narzedzi
przeznaczonych do budowy aplikacji wykorzystujacych AR. Przygotowanie aplikacji dziatajgcej w systemie Android.




Uktad sterowania robotem mobilnym z interfejsem

Celem pracy jest przygotowanie aplikacji dla operatora robota mobilnego, ktéra jest sieciowo zintegrowana ze
sterowanikem robota mobilnego oraz przeprowadzenie testéw aktywnosci i bezpieczenstrwa ruchu robota. Praca oparta

24 - ; A ; dr inz. Jarostaw Majchrzak
operatora na przyktadowej achitekturze sterownika robota mobilnego zintegowanego z uktadem sensorycznym, osadzonego na
platformie jezdnej.
. Celem pracy jest zbadanie réznych metod i algorytméw regulacji dla wybranych obiektéw automatyki procesowej. Wybor
Badanie alternatywnych . . . o . . . . .
D . . metod sterowania do poréwnania (studia literaturowe), zastosowanie wariantowego sterowania obiektem dynamicznym, .. .
25 |metod sterowania jednowymiarowym obiektem X . R R ) A ) o drinz. Jarostaw Majchrzak
dynamicznym zbudowanie oprogramowania umozliwiajgcego wykorzystanie zaplanowanych metod sterowania oraz rejestracje wynikow
v ich realizacji, przeprowadzenie eksperymentéw i udokumentowanie wynikéw.
- przeglad sterownikéw bezpieczeristwa pracy robotéw wykorzystujacych skanery laserowe
- integracja skanera laserowego ze sterownikiem bezpieczerstwa i sterownikiem PLC robota mobilnego w celu zapewnienia
Wielopoziomowy sterownik bezpieczeristwa pracy robota |bezpieczeristwa niskopoziomowego - . .
26 P 4 P pracy o P 8 dr inz. Barttomiej Krysiak

mobilnego z wykorzystaniem skanera laserowego

- integracja skanera laserowego ze srodowiskiem ROS w celu zapewnienia bezpieczeristwa na poziomie sterowania
wysokiego poziomu
- realizacja eksperymentdw weryfikujgcych bezpieczeristwo pracy robota mobilnego




