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Studia NIESTACJONARNE - Systemy automatyki i robotyki (SAR)

LP. |TEMAT KROTKI OPIS PRACY (ZADANIA DO WYKONANIA) PROMOTOR UWAGI (np. czy temat zajety)
- opracowanie architektury sprzetowej systemu z wykorzystaniem interfejsu disgnostycznego pojazdu;
1 Opracovyanie systemu telematycznego do zarzgdzania |- implemente'xcja alorytméw z wykorzystaniferT\ chmury; ' dr hab. inz. Jakub Kolota
flotg pojazdéw - opracowanie klasyfikatora charakterystyki kierowcy pojazdu (Al);
- wdroZenie systemu i przeprowadzenie testow;
- wykorzystanie danych z telematyki pojazdu spalinowego w celu opracowania potencjalnego profilu kierowcy EV;
Implementacja systemu wspomagania decyzji - opracowanie bazy danych samochodéw elektrycznych; .
2 . ., ) o R . " dr hab. inZ. Jakub Kofota
sprzedazy samochoddw elektrycznych - implementacja wielokryterialnego systemu wspomagania decyzji wyboru samochodu elektrycznego (Al);
- wdroZenie systemu i przeprowadzenie testéw;
Oprogramowanie komunikacji miedzy PC i dalmierzem laserowym, zebranie kolekcji danych pomiarowych dla ré6znych
3 :;e:((;::et;L:Ezk:)jjtran;(ieblilfng:;n:;t;y:;:;g\:l)isrcz;rsntlrji?/n’lunktéw konfigur’acji przeszkod, przyg?towanie danych uczgcych, przygotowanie a;.)likac!'i ge.r.leratora. IosoTNy.ch konfigurac.ji dr hab. inZ. Wojciech Kowalczyk |temat zajety
przeszkdd w celu generowania sztucznych danych uczgcych, przygotowanie aplikacji opartej na sieci neuronowej
<hizacei transfarmowania danvch w nastaci chmurv nuinktédw na maodele seametruczne
1) analiza literatury dotyczacej funkcjonowania komunikacji miejskiej,
2) analiza danych dot. punktualno$ci kursowania, ktére sg gromadzone przez tramwaje,
4 Analiza wptywu wybranych czynnikéw na 3) wykonanie oprogramowania do analizy punktualno$ci kursowania tramwajéw na podstawie wybranych kryteriéw drinz. Adam Konieczka
punktualnos¢ kursowania tramwajéw (pory dnia, typu tramwaju, natezenia ruchu itp.) i wyznaczania optymalnych czaséw przejazdéw na poszczegélnych
odcinkach sieci tramwajowej,
4) analiza uzyskanych wynikow.
- przeprowadzenie praktycznych eksperymentdéw i implementacji systemu PLC w chmurze analiza uzyskanych
. L - zbadanie mozliwo$ci integracji PLC w chmurze z systemami Internetu Rzecz
Zastosowanie Sterownikéw Programowalnych w L - . . . - . -
5 Chmurze - skoncentrowanie si€ na zagadnieniach zwigzanych z bezpieczefistwem w kontekscie wykorzystania PLC w chmurze dr inz. Janusz Pochmara
- zaproponowanie architektury rozwigzan dla dziatania sterownikéw w chmurze - przeprowadzenie praktycznych
eksperymentdéw i implementacji systemu PLC w chmurze analiza uzyskanych
- analiza algorytmu rozmytego klastrowania
6 System rozpoznawania. obrazu z wykorzystaniem - implementacja ré6znych metod obliczania odlegto$ci dr hab. inz. Jakub Bernat
rozmytego klastrowania - wybranie zbioréw uczgcych i testowych
- weryfikacja algorytméw i opracowanie wynikéw
1. Analiza ogniw, paneli PV i falownikdw PV, 2. Analiza systemoéw fotowoltaicznych, 3. Metody projektowania systeméw
. 3 . PV (off-grid i on-grid), 4. Dobdr zabezpieczen w systemach PV wg ochrony przeciwporazeniowej, przecipozarowej oraz L
7 Analiza systeméw fotowoltaicznych (PV) L K , . . , . . L dr inz. Piotr Sauer
przepigciowej systemow, 6. Analiza praktycznych zastosowan systemdw PV i ocena rozwoju fotowoltaiki, 7. Metody
badan systemoéw fotowoltaicznych.
1. Przeglad i analiza dostepnych rozwigzan realizacji bezpieczenstwa maszyn
3 Afu.tomatyczne sYstemy bezpieczenstwa maszyn na 2. PrOJ:ekt systemu zawﬁerajiacy przekair'mik bez;.)iecze'r'lstwa drinz. Pawel Pawlowski temat zajety
liniach produkcyjnych 3. Projekt systemu zawierajgcy sterownik bezpieczenstwa
4. Przeprowadzenie testow i poréwnanie elastyczno$ci i niezawodno$ci systeméw
- analiza dostgpnych bibliotek ROS do planowania i sterowania robotem mobilnym
g |Planowanie trejektorii i sterowanie robotem mobilnym |- implementacja wybranych metod planowania i sterowania robotem mobilnym dr in2. Barttomiej Krysiak

w realizacji zadania przejazdu przez punkty

- realizacja eksperymentéw w pomieszczeniu laboratoryjnym
- analiza wvbranvch parametrdw realizacii zadan ruchowvch robota
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Sterowanie robotem mobilnym na podstawie danych z
wielosensorycznego uktadu pomiarowego

Celem pracy jest przygotowanie integracji systemu sensorycznego ze sterownikiem robota mobilnego i
przeprowadzenie testéw ruchu robota w oparciu o pomiary geometryczne otoczenia. Praca oparta na przyktadowej
achitekturze sterownika robota mobilnego zintegowanego z uktadem sensorycznym, osadzonego na platformie jezdnej.

dr inZ. Jarostaw Majchrzak
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Analiza jako$ci regulacji procesowej z wykorzystaniem
zmodyfikowanych algorytmdw sterowania

Celem pracy jest zbadanie wlasno$ci modyfikacji klasycznych algorytméw sterowania na procesach regulacji jedne;j
zmiennej. Badanie symulacyjne oraz na obiektach rzeczywistych, regulacja ci$nienia, tempratury przeptywu, itp.

drinz. Jarostaw Majchrzak

12

Implementacja chodu robota czworonoznego

Zadaniem jest rozwigzanie problemu kinematyki odwrotnej, aby kontrolowa¢ ruch kazdej nogi robota, co umozliwia
skoordynowany chdd. Nastgpnie nalezy opracowa¢ prymitywy ruchu, definiujgc podstawowe kroki i sekwencje. W
ramach pracy implementowany jest algorytm sterowania Dodatkowo, praca moze wymagac¢ rozwoju i modyfikacji
platformy robota, dostosowujac jg do specyficznych wymagan zwigzanych z implementacjg nowych algorytmow i
prymitywow ruchu.

dr inz. Marcin Nowicki

mozliwo$¢ realizacji
projektu w zespole 2-
osobowym
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Zrobotyzowane stanowisko do elastycznej paletyzacji

Celem pracy jest zaprojektowanie stanowiska z manipulatorem przemystowym z dwoma torami transportowymi wraz z
szafg sterowniczg oraz sterownikiem PLC z panelem HMI. Elastyczna paletyzacja ma polegaé na automatycznym
pomiarze odlegto$ci pomigdzy detalami a narzgdziem robota. W ramach pracy nalezy zbada¢ i dobra¢ odpowiedni

uktad czujnika do pomiaru detali oraz przygotowac algorytm sterowania stanowiskiem z wykorzystaniem sterownika
pIC

dr inz. Marcin Kietczewski

temat zajety
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Zastosowanie metod Al do oceny nieprawidtowo$ci procesu
dynamicznego w systemie szybkoobrotowym
(odwzorowanego w sygnale wibroakustycznym)

Cel: ocena nieprawidtowosci procesu spalania (odwzorowanego w przebiegu czasowym przyspieszen drgan) w zakresie:
al) poczatku wystepowania spalania (kgtowej, jej nieregularnosci), a2) zmiennos$ci amplitudowej (niejednorodno$¢
procesu uzyskanego ze zbioru przebiegéw czasowych)

Baza juz uzyskana: przebiegi czasowe sygnatu przyspieszen drgan (wraz z ich reprezentacjg kgtowg — ze znacznika
kata) z rzeczywistego obiektu (r6zne obcigzenia silnika, stata predko$¢ obrotowa)

Efekt dodatkowy aplikacyjny: zastosowanie korekty nieregularno$ci czasowej (np. przez napisanie prostego algorytmu
w Matlabie), aby mozna byto w sposéb nadgzny i automatyczny dzieli¢ fragment od spalania (korzy$¢ dla

daldadniciczai dinannctuli manitarawania cuctamiiwe c2acia rzacanaictum 2 iadnaczacna iaan naramatruzacial

dr hab. inZ. Aleksandra Swietlicka

dodatkowy opiekun: dr hab.

inZ. Marek Waligorski, prof.
PP z WILIT

Projekt ma sie zakohczy€
publikacjg
naukowa/konferencyjng
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Ocena zmienno$ci procesu spalania w silniku dla
okreslonego paliwa z zastosowaniem metod Al i
charakterystyk wibroakustycznych

Cel: al) amplitudowa i energetyczna analiza zmienno$ci cykli od spalania (dwa rodzaje parametréw je definiujace); a2)
identyfikacja rodzaju paliwa na podstawie okre$lonego przebiegu spalania odwzorowanego w sygnale przyspieszen drgan

Baza juz uzyskana: przebiegi czasowe przyspieszen drgan dla n = const i réZnych obcigzen silnika (wraz z ich reprezentacjg
katowg — ze znacznika kata)

Efekt koncowy: okre$lone wskazniki zmienno$ci i efektywno$¢ wykrycia danego paliwa dla réznej sprawno$ci ogélnej silnika
(warunkéw pracy).

Pomocne to moze by¢ dalej do ciggtego monitorowania rodzaju i w przyszto$ci udziatu komponentéw paliwa zastosowanego w
systemie, systemu doradczego jak komponowaé paliwo aby uzyska€ spetnienie okre$lonego celu dla zadanego kryterium

dr hab. inZ. Aleksandra Swietlicka

dodatkowy opiekun: dr hab.

inZz. Marek Waligérski, prof.
PP z WILIT

Projekt ma sie zakonczyC
publikacjg
naukowa/konferencyjng
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Implementacja sterowania pojazdem z kotami
wielorolkowymi

Celem pracy jest przygotowanie i zastosowanie uktadu sterowania robotem mobilnym z uwzglednieniem rozproszonej
infrastruktury napedowej (kinematyka robota, sterowniki osi, sie¢ komunikacyjna, sterownik nadrzedny). Integracja
systemu sensorycznego ze sterownikiem robota mobilnego i przeprowadzenie testéw ruchu robota w oparciu o

odometrig. Praca oparta na przyktadowej achitekturze robota mobilnego, programowanie w wybranym jezyku,

uruchomienie procesu sterowania w sterowniku nadrzednym, wdroZenie algorytmu, ocena dziatania systemu
sterowania.

drinz. Jarostaw Majchrzak

18

Precyzyjne stanowisko wizyjne linii produkcyjnej

Celem pracy jest opracowanie i zbudowanie precyzyjnego stanowiska wizyjnego z obiektywem telecentrycznym do
rozpoznawania podzespotéw o niewielkich rozmiarach (kilku centymetréw). Dodatkowym zadaniem bedzie poréwnanie
uzyskanej doktadno$ci w poréwnaniu z zastosowaniem obiektywu klasycznego.

prof. dr hab. inz. Adam Dgbrowski
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Opracowanie i zastosowanie metod sztucznej
inteligencji do badania migracji szkodliwych substancji
do zywno$ci z opakowan biodegradowalnych

Zakres pracy: Opracowanie, oprogramowanie i przetestowanie metod sztucznej inteligencji (gtedokich sieci neuronowych) do
analizy i przewidywania migracji substancji szkodliwych dla zdrowia do réznych rodzajéw zywno$ci z nowoczesnych tzw.
"ekologicznych" opakowan biodegradowalnych. Danymi wejSciowymi sg badania analityczne zawarto$ci substancji szkodliwych w
zywno$ci o réznych cechach bio-chemicznych, przy réznych temperaturach i czasach przechowywania oraz podgrzewania w
naczyniach biodegradowalnych. Wynikiem ma by¢ wyuczona sie¢ neuronowa, ktéra bedzie przewidywata zagroZenia dla zdrowia.

Wuniki te heda wervfikowane eksnervmentalnie

prof. dr hab. inz. Adam Dgbrowski




