3

Pr

P prac i
Studla STACJONARNE AR I stopien, 7 semestr

o | n-tematwony
P TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR DLA ILU 0SOB y-tomat zajgty
1. Analiza metod w literaturze
2. Napisanie w
) ) ) Poréwnanie efektéw sterowania roznymi metodami pojazdemz | realizujacego sterowanie modelem pojazdu z niepefnym e hab.Int. Przemystaw Herman, prof.
1 |Badanie sterowania pojazdem 2 niepeinym wymuszeniem zmiennych. niepetnym wymuszeniem zmiennych o
wymuszeniem zmiennych 3. Symulacyjne badania poréwnawcze w oparciu o napisane
oprogramowanie
4 snatiza i matod na nadetawie curnuitacii
1. Analiza metod wskazanych wliteraturze przedmiotu
2. Napisanie ws ink dia
Test symulacyjny algorytmow sterowania pojazdem morskim przy Ocena metod sterownia pojazdami z niepeinym wymuszeniem |wskazanych m dr hab.inz. Przemystaw Herman,
2 : sygnalow Symulacyjne badama poréwnawcze w oparciu o napisane
braku pelnego wymuszenia na zmienne polazenia : prof. PP
wejciowych w oparciu o badania réznych trajektorii ruchu
4. Analiza wynlkcm na podstawie wykonanych symulacii oraz
wskazanie zalet i wad wybranych metod
1. Implementacia modelu rakiety sportowej w wybranym srodowisku symulacyjnym
" . Projekt, uktady |2 Profekti ia uktadu ruchem wirowym rakiety z wykorzystaniem | 4 o1, ins Maciej M. Michatek. prof.
3 |Automatyczna stabilizacja ruchu wirowego rakiety sportowej Clonowania Sbiioieag0 roahuirowy rakiet sporiowe) algorytmu o
aceg y Y ) 3. ukfadu ruchu wirowy na pokladzie rakiety sportowej
4. Eksp Viikacia dziatania ruchu wirowego
The goal of this isto the
between code and comments in Python notebooks. You are
e e o ek e mare. | est to konkurs kaggle, wszelkie informace na stronie:
4 |Google Al4Code — Understand Code in Python Notebooks 9 Jwww kaggle ode dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
given notebook based on the order of the code cells,
; Termin konkursu to 11 sierpnia.
demonstrating comprehension of which natural language
which code.
Opis: I kaggle fching- | Jest to konkurs kagle, wszelkie informacje na stronie: kaggle ,
5 |Image Matching Challenge 2022 02 T dr hab, inz. Swietlicka
6 |PolEval 2022 Zadania konkursu zostana niebawem ogloszone hitp://poleval pitasks/ dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
Zadanie z dziedziny iezvka
. Analiza algorytmu Sierowania SUWNica bramowa w Oparciu 0 rGZniczkowa plaskost.
yiikacja eksp algorytmu ia suwnica 2. algorytmu w Simulink Real-Time. ,
7 | Algorytm sterowania suwnica bramowa bramons, 3. WerTKacia symulacina w wybramym zadan steowana. dr inz. Marcin Nowicki
4. Werviikacia ekspervmentalna na m.
1. Projekt algoryimu sterowania suwnica bramowa w oparciu o inearyzacie wejscie-wyiscie.
& | Algorytm sterowania wanadiem odwrsconym Projekt i mplementaca algorytmu sterowania wahadiem 2. algorytmu w Simulink Real-Time. 2. Marcin Nowicki
ol odwréconym. 3. Wenyfikacja symulacyina w wybranym zadaniu sterowania.
4. Weryfikacja eksp na i i
1. Analiza i pompy z membrany
Projekt oraz budowa mini-pompy z wykorzystaniem membrany ; 2. Projekt mini-pompy wraz z ukladem sterowania. ’
9 | ranctoraciogioone Budowa mini-pompy wraz z systemem sterowania. 3 Wykonanio matohyp m oparcia o Grak 50 dr hab. inz. Jakub Bernat
4. Werviikacia eksperymentalna.
1. Analiza modelu urzadzenia oraz jego implementacia w serwerze.
10 |zdalny system storowania w apikaci mabine] Projekt oraz implementacia zdalnego systemu sterowaniaz 2. Projekt aplikacii mobilnej w celu zdalnego sterowania urzadzenia. i hab. inz. Jakub Bemat
wykorzystaniem aplikaci mobilnej. 3. Implementacia aplikacji mobilngj.
4. Werviikacia oraz analiza svstemu.
1. Przygotowanie bazy obrazow z wizerunki
systemu wiyjnego d wybranych zwierzat
; jineg
11 |Automatyczne rozpoznawanie zwierzat na podstawie obrazow z roeastawaria v ot s poctonin soeazowz |2 ; do wybranych zwierzat na drin. Julian Balcerek
samochodowych : " forzal analizy obrazow z
wideorejestratoréw samochodowych > :
3. testow do
ych zwierzat na j bazie obrazow z wi
1. Przygolowanie bazy obrazow wybranych pojazdow uprzywilsjowanych
<ystemu wizyinego d 2 wybranych pojazdéw
12 |System wizyiny do pojazdéw A inego uprzywilsjowanych na podstawie anallzy obrazéw drinz. Julian Balcerek
W pojazddw
3. testow do
wybranveh poiazdow i na i bazie obrazow
1. Analiza mozliwosci | modemizacia istriejace platformy robota mobilnego.
Praygotowanie modulow programonych do z6ainego 2. Przygotowanie w $rodowisku ROS modutéw programowych do zdalnego sterowania robotem z
. podgladem wizyinym. ,
13 | Sterowanie robotem mobilnym w oparciu o kamere pokladowa sterowania robotem mobilnym oraz autonomicznego $ledzenia drinz. Marcin Kietozewski
borer - nioznego 3. Detskco  ledzene wybranych ek na obazi  kamerypokiadoe.
wybranych obiekiow na podstawie informacii wizyinej e
4. Integracia systemu i weryfikacja eksp
1. Zapaznanie sie z istniejacymi rozwiazaniami emulac]l systeméw wbudowanych
2. Prezentacja procesu symulacji w oparciu o t kod
Analiza wydajnosci réznych metod emulacji w 3. estowego w postaci implementacji pods'awowych struktur
14 | Analiza wydajnosci réznych metod emulaci w i 10T na Renode ukladéw sterowania oraz zlozonych aplikacji wbudowanych drinz. Adam Turkot
Framework 4. Analiza poprawnosci emulac]l opartej na réznych podejsciach
. Analiza onaria testowego w zaleznosci od trybu
symulacj (interprewwanego i translacyjnego)
1. Projekt i konstrukcja modelu podwozia, wyposazonego w naped elektryczny, zwrotnice / belke
o systemu skretn z serwomechanizmen oraz zespot czujnikow ultradzwigkowych
15 |uitag Systom @ pojazdu j I |2 Budowa elektronicznego ukiadu sterowania iz, Piotr Kardys
¥s poj skosne / wzdhuzne) zaparkowanie auta pomiedzy innymi 3.0 iich g v
pojazdami, bez udzialu kierowcy 4. Przeprowadzenie testow dzialania systemu | optymalizacia algorytmow
1. Opracowanie bazy danych pracownikow
Realizacja systemu kontroli dostepu pracownikow do 2. Projekt systemu sterowania
16 |Inteligentny system kontroli dostepu w technologii RFID wybranych pomieszozer w zekidzie pocy, 2 wikozysaniem 3. Oprogramuwame systemu, wtym sterownika PLC oraz panely HMI drinz. Piotr Kardy$
indywi isti Kart systemu i weryfikac i jego dziatania
Zaprojektowanie i wykonanie systemu sterowania polozeniem
ighy punkcyine) w trakcie zabi e o | e oo o) Sommonapat I o) systemu sterowania polozeniem
bedzie mégt pracowaé samodzielnie lub bedzie miat pry & lowego) sys
17 | System sterowania polozeniem igly punkcyinej mozliwosé integracii z robotem 9 ) ; drinz. Piotr Sauer
tegracii 2 rc 3. i wykonanie systemu sterowania
system bedzie mégt byé przy
4. Wy systemu, algoryimu
usuniecia ropnia lub innej tkanki. innym . W g o
systemu moze byé precyzyine dawkowanie lekarstw. g 4 wy
1. Analiza rehabilitacj koczyny doinej
wykonanio eystemu 2. Zaprojektowanie i wykonanie konstrukcii j (ub
18 | Projekt platformy rehabilitacyinej koriczyny doinej reaioy 00 Kocaymy el pacionts 3. Opracowanie i wykonanie systemu st cja algoryimow drinz. Piotr Sauer
4. systemu i interfejsu
5 badan i wynikéw
! " ukladu krazenia. | 1 a2z budowy i funkcjonowania ukiadu krazenia cziowicka
Opracowany symulator bedzie wspdipracowa z systemem !
) ; ; owal 2. 2. Opracowanie i zaimplementowanie modelu ukladu krazenia w Matlabie
19 |Projekt symulatora ukladu krazenia dia systemu ECMO ECMO (system pozaustrojowego utleniania kwi). drinz.. Piotr Sauer
! 3. Zaprojektowanie integracji modelu krazema Z istniejacym symulatorem ECMO
Projekiowany symulator ma wspomdc personel medyczny w [ o i
szkoleniu z obslugi aparatury ECMO 4 wyn
1. Analiza dotychczasowych rozwiazan
Zaprojektowanie, przeprowadzenie symulacii oraz badan 2. Opracowanie modelu FEM (ANSYS)
20 |Opracowanie i wytworzenie chwytaka migkkiego typu SoftGripper e e aweraomegs Syiak miokkisgn 3 ymorzeme silikonowego ch\gﬂ;: gzruk 3D + odlew silikonowy) dr hab. inz. Jakub Kolota
i yikacj
om
1. Dober architektury sprzetowe 1 budowa makdely (Siemens S7-1200)
] Opracowanie makiety fragmentu lini 2 algoryiméw (TIA Portal + FactorylO) ’
21 |System sterowania fragmentu linii produkcyjnej wykorzystaniem sterownika PLC Siemens S7- %00 3. Opracowanie wizualizacji procesow (HMI + SCADA) drhab. inz. Jakub Kolota
4. Testy ekspervmentalne
1. Analiza akiualnych metod na podstawie teczowki
. do 2 modutu NVIDIA Jetson Nano 4GB ,
22 |Rozpoznawanie teczwki za pomoca NVIDIA Jetson Nano e sosmawania bzt 102Oks ch ndekiogo 5 G seybhodcs przy cowizyol w et dianmym drinz. Tomasz Marciniak
podczerwonvm
do 1. Analiza aktualnych technik rozpoznawania twarzy
23 |Rozpoznawanie twarzy za pomoca NVIDIA Jetson Nano rozpoznawania obrazéw twarzy z uzyciem technik 2 z modutu NVIDIA Jetson Nano 4GB drinz. Tomasz Marciniak
i metod sztucznei intelicencii 3. na Raspberry Pi
. w 1. Analiza aklualnych metod Klasyfikacji obrazéw medycznych
2 > sieci w obrazéw OCT oka Fybreryeh paog Sbonki na orasach OCT |2 Implementaci dlgonymu Kiasyfikacji CNN dla obrazow OCT ok ludzkiego Agnieszka Stankiewicz
ludzkiego. 3.0 igorytmu i patologii VMT w
oka ludzkiego.
4. testow systemu i wynikéw
: 1. Analiza problemu i istniejacych rozwiazar
v
25 |Urzadzenie do badania sieci trakcyinej : i uklad i o drinz. Adam Konieczka
danych, na wamwaju |3 i
Wykonanie urzadzenia montowanego do roweru lub hulajnogi |1. Analiza systeméw
26 |Elektroniczny asystent rowerzysty ‘”yp"saz""egc' w mikrokontroler, moduly GPS | GSM, kidre 2. Wyl ! ° do ° drinz. Adam Konieczka
serwer o stanie 3.0 i serwera
i roweru 4 testow
stacj wybrane ) ) )
parametry pogodowe wyposazonej w modul GSM. Stacja 1. Analiza systemow °
2. Wykonanie stacji pomiarowej ,
27 |system o Serwer dane o stanie atmosfery ) S . drinz. Adam Konieczka
bras a0 wykryiych 3.0 stacji i serwera
vel 4 testow systemu

pogodowych
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Budowa manipulatora ze zmienna elastycznoscia w ziaczu

Projekt oraz wykonanie stanowiska z manipulatorem o jednym
stopniu swobody, uwzgledniajacego pomiar sily zewnetrznej

na
sitowych

1.0 projektu
oraz sitowniki.

2. Projekt czesci
BLDC oraz czuinik sily zewnetrznej

ze zmienng W zlaczu w oparciu o sprezyny

z PC, sterowniki silnikéw

algorytmow sterowania.

a oraz e testow gotowego

drinz.

Marta Drazkowska

2
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Wahadio i jai gory!

Projekt, jai poréwnanie alg
wahadiem odwréconym.

1. Wyprowadzenie réwnan dla wahadta odwréconego.
2. Linearyzacja réwnar i doprowadzenie ich do postaci rownati stanu.

3. Implementacja rownar w matlabie.

4. Wybor dwoch metod sterowania i \mplementacja w symulacii.

iai dziatania metod n: boratorvinvm.

drinz. Paulina Superczyriska

Algorytm sterowania koficéwka manipulatora ruchami galek ocznych

o) o1 iie splotowej sieci
rozpoznajace] pozycie galek ocznych na obrazie z kamery,

okreslenie punklu referencyjnego na podstawie wyjcia sieci,
generacia trajektorii zlaczy jacej zadana

kamery i Go ledsenia rich oczu.
 Opracowanie algorytmu gledzenia ruchu galek ocznych w opariu o sieci neuronowe.
ie punku koficowki mani

B G

pozycie koficowa.

ja algorytmu ia korcowki do punktu celu.

drinz.

Marta Drazkowska

<

Zadanie scalania zdie¢ i drég

biblioteki OpenCV.

algnrvtmu smchingu 2die¢ fragmenty i drég

dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka

Termowizyjne oraz wielospektralne systemy detekcji pieszych dla nagrar

rejestrowanych w nocy.

o) i do
wielospektralne] detekcji pieszych na nagraniach

i nagrari do detekcji pieszych w nocy.
Analiza dostepnych rozwlazan do detekjipieszych.

drinz. Karol Piniarski

@
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Akustyczna klasyfikacja nawierzchni drég

systemu do drég na
pods(awwe dawigku opon poruszaiacego sie pojazdu
w czasie

bazy nagra dzwigkow generowanych przez opony pojazdow.
Wykonanie oprogramowania.
3. Wervfikacia dziafania systemu

1.
2.
3. oraz walidacia.
1.
2.

drinz. Andrzej Meyer

Model silnika turboodrzutowego matej mocy

o) ie modelu silnika
w celu analizy dynamiki pracy przy zmiennym ustawieniu
systemu zasilajacego i przy roznym paliwie

1. danych i modelu.
2.0 modeluz Zjawisk
3. Weryfikacja modelu. Poréwnanie z obiektem rzeczywistym.

oraz rodzaju paliwa.

dr hab. inz. Stawomir Stepier, prof. PP

@
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Projekt

sensoryka,

o

Dobor elemer
[¢)

o projektu konstrukcji manipulatora i technologii wykonania.
Wybor elementéw i nadz6r nad wy

ukfadu
W przestrzeni zadaniowej.

1
2

3. Testowanie 6 4.0
dokumentacji

dr inz. Jarostaw Majchrzak

Uklad sterowania magazynu wysokiego skiadowania.

o - — o7 o
[o] uktadu

sterowania rzeczywistym manipulatorem

na podstawie projektu

1. Projekt i ukladu magazynu.
2. Uzupetninie elementéw | weryfikacja dziatania magazynu. 3. Integracja ukiadu napedowego ze
sterwnmem PLC.

[o] ie uktadu 5.0

dr inz. Jarostaw Majchrzak

ianaliza

modutu napedu §

Opracowanie projektu, wykonanie konsirukcji oraz analiza
modutu napedu na

1. Projekt modutu wraz z na ramieniu.
2.

ykonani ji modutu

ramieniu.

3. Wy w oparciu o platforme Raspberry Pi lub Arduino.
4. Eksperymentalna weryfikacja wydajnosci.

drinz.

Wojciech Adamski

Dobor architektury sieci neuronowej do odszumiania sygnatow z malym

opsznieniem

o) ie archi sieci do
sygnalow z malym op6znieniem i wykorzystaniem mozliwie
duzeqo kontekstu.

j sieci
sieci i dobor jej
sieci na

1. Projekt y
2. Ocena $
3.1 ienie i testv.

iu mobilnvm.

dr Szymon Drgas

ie robotem w §

szumem otoczenia

Opracowanie systemu, kiéry pozwalaiby sterowat ramieniem
robota, i glosowymi w
mocno zaszurmionym

1. Opracowanie Dazy szuméw wiasnych na podstawie pomlarow 2 rzeczywistych obiektow
2 ow - whasnych 2blizonych do

rzeczywistych
3

i wykonanie ia do celow

drinz. Janusz Pochmara

4

S

System jacy na robota

niepetnosprawna

2 osobg

Opracowanie systemu ktéry wspomagat by osoby

1.0 ie interfejsu na potrzeby
2. Dobor technologil usprawniajacych wspdiprace czlowiek - maszyna na bazie juz istniejacych

sii robotem

fi z naciskiem na glosowe w jezyku polskim
3 i wykonanie do celow

drinz. Janusz Pochmara

4

Rozpoznawanie gestow za pomoca wybranych czujnikéw

Zbudowat prototyp urzadzenia rozpoznajacego gesty rak

1. Analiza technik stuzacych do rozpoznawania gestow rak.

2. Budowa rekawiczki z czujnikami do wykrywania ruchu palcew oraz czujnikiem
bezwladnosci

3. Budowa interfejsu z czujnikami optycznymi
4. Wykonani ia do

czuinikow

gestow na podstawie sygnaléw z rekawiczki lub z

dr inz. Damian Cetnarowicz

4:

S

Zautomatyzowany magazyn wysokiego skiadowania

Zbudowa makiete zautomatyzowanego magazynu wysokiego
skiadowania

1. Analiza technik automatyzacji magazynow
2. Budowa makiety magazynu wysokiego skladowania (zastosowac czujniki polozenia, naped
elektryczny i PLC)

3. Wyl (PLC. PC)

dr inz. Damian Cetnarowicz

4
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Fuzja danych z kamery termowizyjnej i RGB do systeméw ADAS

Przygolowat baze danych obrazow i sekwenql wizyjnych,

i fuzji danych z
Kamery termowizyjnej  kamery RGB

1. Przygotowanie bazy danych, 2. Algorylm przetwarzania obrazow i wykrywania obiekiow, 3.
Montaz sprzetu i perymentow

Prof. dr hab. inz. Adam Dabrowski

Inteligentna bateria do bolidu klasy Formula Student

Projekt i wykonanie baterii zasilajacej uklady elektroniczne w
bolidzie klasy Formula Student wraz z ukladem

i gane parametry

1. Projekt i wykonanie czesci sprzgtowej (dobdr ogniw, obudowa, uklady elektroniczne)
2. Opracowanie algorytmu kontrolowania stanu baterii podczas tadowania i roztadowywani
3. Przeprowadzenie pomiaréw, testy baterii (w tym testy obciazeniowe)

4. Opracowanie dokumentacji projektowej

dr inz. Pawet Pawtowski
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Weryfikacja algorytméw chwytania obiektow na zbiorze YCB dataset

L i iie trzech algory
hitps:/iwww. ycbbenchmarks com/
2 uzyciem oficjalnego kodu:

chwytania obiektéw na zbiorze YCB dataset:

-test

dr hab. inz. prof. PP Dominik

BELTER

46

Robotyczne chwytanie obiektow z informacji o

przez sie¢

Celem pracy jest planowania ruchu robota manipulacyjnego podczas chwytania obiekiow z
wykorzystaniem informacii o ksztalcie sceny zmodutu
peiny ksztat 3D sceny.

dr hab. inz. prof. PP Dominik

BELTER

4

bS]

si do
manipulacyjnych

1 ruchu robotow

Celem pracy jest wykorzystanie réznych metod uczenia d
ruchu (kolizje pomiedzy czesciami robota, kolizje robota z otoczeniem) oraz wykorzystanie
modelu do szvbkieao ia ruchu robota

dr hab. inz. prof. PP Dominik
BELTER

4
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Implementacja algorytmu budowy mapy z uzyciem technologii CUDA

Celem pracy jest zréwnoleglenie metody budowy mapy 3D wykorzystystujace] chmure punktow
uzyskana z kamery RGB-D za pomoca GPU dostepnego na karcie graficznej z uzyciem technologi
CUDA lub OpelCL:

nvidia. da-zone

dr hab. inz. prof. PP Dominik
BELTER

49

glebokich sieci

Celem pracy jest przygotowanie zbioru danych i wyuczenie modelu sieci neuronowej stuzacej do
estymacji parametréw osi obrotu obiektéw przegubowych w trzech wymiarach.
Zadania szczegtlowe:
- przeglad literatury w zakresie estymaci stanu obiektow przegubowych
- rozbudowanie systemu zbierania danych o informace o zmianie kata
- zebranie danych do uczenia sieci neuronowej
- przeprowadzenie procesu uczenia sieci estymujacej parametry osi obrotu
- testy systemu
wyuczenie sieci jnej i

wynikéw z metoda wykorzystujaca dwie
atki

dr hab. inz. prof. PP Dominik

BELTER

Implementacja na sterowniku PLC rojowego algorytmu rozwiazywania zagadnienia

optymalizacii

Celem projektu jest zaimplementowanie na sterowniku PLC algorylmu rojowego umoziiwiajacego

ji kodu nalezy dokonaé w eksperymencie typu
HIL (hardware in the loop), t model obiektu regulacji powinien zostac zrealizowany na tym sam

1ub na drugim magistralq czasu rzeczywistego. Obiekt regulacii
do i

dr hab.

inz.

prof. PP Stefan BROCK

2

Temat do uzgodnienia dotyczacy ukladow automatyki przemystowe, zwiaszcza

PLC i SCADA.

W ramach pracy nalezy zaprojektowat, zbudowat i uruchomic wybrany, nietrywialny system
automatyki przemys!awej Zakres pracy oquu}e analize wybranego zadania, dobor uklad
zadania, ukfadu

uktadu i zgodme 2 wybranym zadaniem. Zakres
dopuszczalnych zadart obejmuje rcznorodne urzagzenia sterowania, kontrolilub pomiaréw. Praca
ma charakter Praca moze by¢
realizowana przez jedna osobe lub zespol dwuosobowy, zaleznie od przyjetego zakresu pracy

dr hab.

inz.

prof. PP Stefan BROCK

1234

@
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Realizacja wybranych filtrow cyfrowych w sterowniku PLC

Tematem pracy jest zagadnienie realizacji filtrow cyfrowych w wybranym $rodowsku PLC: TIA
Portal, CodeSys lub inne. W ramach pracy nalezy opracowac efeklywna metod implementacii
wybranych filtréw kias FIR oraz IIR oraz ¢ ich $¢ na modelu

ub dia obiektu Realizacja pracy ia sie z
filtréw cyfrowych oraz umiejetnosci programowania PLC.

realizacji

dr hab.

inz.

prof. PP Stefan BROCK

@
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ykrywania wybranych

metody
energoelektronicznego

Na podstawi modelu |zebranych danych nalezy zaproponowat

typow awarii w
prieksztaﬂnlku tranzyslorawym DO, System pawlnlen wykrywat | Kiasyfkowat uszkodzenia
tranzystorow w galeziach przeksztaltnika. Realizacja tematu wymaga samodzielnego zapoznania sig
2 wybranymi metodami uczenia maszynowego w zakresie detekcji anomalii szeregéw czasowych.
Praca moze by¢ realizowana w Matlabie lub Pythonie.

dr hab. inZ.

. prof. PP Stefan BROCK

i realizacja koncepcji
robotow.

sig roju

Tematem pracy jest udzial w projekcie badawczym w zakresie budowy i oprogramowania malych
robotéw mobilnych tworzacych rdj kierujacy sie emociami. Zalezme o preferenci zainteresowanych
dyplomantéw mozliwy jest udzial w pracach
robotow oraz realizacja wybranych zadati programlstycznychv Bacania prowadzone sa we
wspdipracy z UAM (Wydziat Matematyki).

dr hab.

inz.

prof. PP Stefan BROCK

1234

o programu dia jachtu

Tematem pracy jest udziat w projekcie budowy peinomorskiego katamaranu o stopniu
dia oséb katamaran

budowany jest obecnie w stoczni jachtowej. Zadama realizowane w ramach pracy dyplomowej
obejmu koncepcji Kiadu w oparciu o komputer przemystowy
formy National oraz LabView. Ukiad ia bedzie zbieral dane z
rozproszonych czujmk(wv 2 systemu nawigacyjnego jachtu oraz bedzie zadawal polecenia dia
autopilota i zadania obejmuja i

pulpitu sternika w Srodowisku LabView.

dr hab.

inz.

prof. PP Stefan BROCK

@
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Projekt ukiadu diagnostycznego dia wielowimikowego robota latajacego

Celem pracy jest zaprojektowanie i wykonanie systemu wbudowanego wyposazonego w zestaw

o rejestracji danych wibroakustycznych
wykcrzyslywanych w dlagnostyce UAV. Zadame obe,mu,e stworzenie i wykonanie obwodu

, protokolu transmisji danych

yeznych i aplikacji do i danych na terminalu PC.

dr hab. inz. prof. PP Wojciech

GIERNACKI
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Wybrane elementy poprawy autonomii lotu drona

Temat do uzgodnienia (z obszaru dronow, fj.
lotu. unikania kolizii etc.)

dr hab. inz. prof. PP Wojciech
GIERNACKI

o) j j sig roju

Praca o charakterze programistyczno-praktycznym . Charakterystyka: Praca polega na opracowaniu
regut i zasad poruszania si¢ dla autonomicznych robotéw, ktére moga ukladac sie w rozlegle,
zlozone ksztatty. Nalezy wykorzysta¢ napedy wibracyjne oraz metody sztuczne inteligencii.
Stanowisko jest gotowe | uruchomione. Na poczatku mozna wykorzystaé znacznie mniejsza liczbe
robotow. Praca moze byé w zaleznosci od zai Praca na

rzeczywistym, wyposazonym w tzw. kiloboty. Istnieje mozliwos¢ podjgcia wspoipracy naukowej z
UAM.

dr hab. inz. Tomasz
PAJCHROWSKI

2,3

Optymalizacja kosztow zuzycia energii budynku w okreslonych warunkach
pogodowych

Nalezy opracowat model budynku skiadajacego z pomieszczen o rézne] wielkosci. Nalezy opisac
dynamike oraz za pomoca instalacji HVAC, opracowaé model
wymiany ciepta (promotor dostarcza materialy, przyklady, symulacie) . Minimalizowana funkcjg celu
s koszty zuzycia energii. Zaleca sig wykorzystanie metod sztucznej inteligencii, ale mozliwe sa inne|
rozwiazania, np. MPC, fltr kalmana.

dr hab. inz. Tomasz
PAJCHROWSKI

2,3

60

Opracowanie sterowania rozmytego modelem jachtu w warunkach zmiennej
pogody

Na podstawie gotowego modelu jachtu (model jachtu przekazuje prowadzacy zajgcia),
opracowanego w Matlabie nalezy opracowat stabilny system sterowania jachtem wykorzystujac

metody (system rozmyty, sie¢ neuronowa, reinforcement learning). Mozliwe
sa réwniez inne metody sterowania tradycyjnego. To jest do oméwienia.

dr hab. inz. Tomasz
PAJCHROWSKI

2,3

yeznym napedem pojazdu z silnikiem PMSM

Praca ma chrakter programlstyczno—Kuncepcyjny Na podstawie gotowego zestawu labolatoryjnego,

z silnikiem PMSM, stosowanym w pojazdach

, robutach, sterowany za pomoca procesora Texas Instruments serii 2000 nalezy

(zostalo juz i ¢ zestaw kilku cwiczer labolatoryjnych
pod katem ia w pojazdach . Sprawa do omowienia.

dr hab. inz. Tomasz
PAJCHROWSKI

2,3

sztucznej sieci j do obiektem typu
Areopendulum

Na podstawie gotowego modelu labolatoryinego fypu Areopendulum wyposazonego w
mikroprocesor STM32, Raspberry pi, ie wizyjne nalezy ¢ sposeb

ukladem poprzez zaimplementowanie réznych struktur sieci neuronowych sterowanych offline oraz
online oraz réznveh metod uczenia.

dr hab. inz. Tomasz
PAJCHROWSKI

Lokalizacja na podstawie obrazow wykorzystujaca sie¢ neuronowa i triplet loss

Celem pracy jest implementacja funkcji kosztu typu triplet loss w istniejacym systemie lokalizacji -
rozpoznawania miejsc. Praca z zakresu deep learning (Python, TensorFlow + OpenCV)

prof. dr hab. inz. Piotr
SKRZYPCZYNSKI

1lub2

metod wyjasni: $ci dla sieci w zadaniu detekcji
punktow kluczowvch na obrazach

Zadaniem jest pord ie metod lizacji atencji / i (GradCAM, ScoreCAM,
LIMO) dla wvbranvch architektur sieci wvkrvwaiacvch punktv kluczowe.

prof. dr hab. inz. Piotr
SKRZYPCZYNSKI

1lub2

6!
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Implementacja systemu wizyjnego z kamera katadioptryczna dia robota LabBot.

Celem jest instalacja, uruchomienie i tetsowanie nowego systemu wizyjnego z kamera
Katadiopiryczna (kamera Basler + specialny obiekiyw).

Praca z czescia sprzetowa oraz prostym do akwizycji
obrazow.

prof. dr hab. inz. Piotr
SKRZYPCZYNSKI

66

Generowanie referencyjnych péz sensora na podstawie danych z LIDARU w
zadaniu zbieraniu duzego datasetu wewnatrz pomieszczerh

Celem projektu jest wygenerowania dokladnej informacji o pozie zestawu sensoréw na podstawie
danych z LIDARu podczas zbierania datasetu zawierajacego obraz z kamer stereo. Informacia o
referencyjnej pozie musi by¢ wyrazona w tym samym ukladzie wspirzednych dia wszystkich

sekwenc]l v ostanie LOAM |/Iub LIO-SAM

powinno umozli mapy i lokalizowanie sig w tej mapie bez
ponownego jej budowania.

prof. dr hab. inz. Piotr
SKRZYPCZYNSKI

67

funkcji nawigacyjnych ROS dla robota mobilnego
asystuidoego osobie starszei

Zadanie polega na integracji (instalacja, ¥ funkji
ja, omijanie 6 jako moduty ROS dla robota mobilnego ze skanerem
2D i sensorem RGB-D ilub kamera.

prof. dr hab. inz. Piotr
SKRZYPCZYNSKI

6
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Uktad generatora wiatrowego malej mocy z pionowa osig obrotu

pracao i do trzech osb

Celem pracy jest zaproj ie, budowa i i 6 dia turbiny
wiatrowej malej mocy z pionowa osia obrotu, wykorzystujacej efekt Magnusa. Turbina wyposazona
jest w jeden wimik roboczy z przeciwwaga. Zadania szczegdlowe:

« dobrac silnik napedu walca, ¢ i uruchomié strukture w
uktadzie regulacji predkosci (ukfad nadazny) wirika

+ zweryfikowat koncepcie pracy bezczujnikowej w ukladzie regulacji predkosci walca

+ dobra¢ generator wraz z ukladem pomiarowym (prad, napiecie, moc)

+ sprawdzi¢ mozliwosé ia j. Python do o

« zaprojektowat i uruchomi¢ elementy wiatraka.

dr hab. inz. Konrad URBANSKI

6

3

Wspomaganie obliczer z uzyciem modutu SSN

praca o charakterze programistycznym, dia dwach oséb

Celem pracy jest przygotawame narzedzi do obs!ugl modutu USB: Google Coral (GC) weelu

temow
dia jezyka C) oras dla komputera PC - blizniacze lunkc]e dla jezyka Python. Dodatkowo, nalezy

¢ 5posob szybkiego gotowe sieci (zatozono
ograniczenie liczby warstw do trzech) do GC oraz sposéb kodowania (TS_lite, Keras lub inny)
wybranych zaleznosci do obliczer macierzowych (np. model w praesirzeni stanu, obliczenia dla
MPC). zadania
- zamodelowanie szkeletu wybranych obiiczeft (rownait) na GG w wybranym przez studenta
jezyku

procedury i 6w SSN do GC
+ opracowanie funkcji wywolujacych obliczenia GC dia jezyka Python3
+ opracowanie funkcji wywolujacych obliczenia GC dia jezyka C.

dr hab. inz. Konrad URBANSKI

Sterownik astronomiczny dla lustra stonecznego

pracao i dla dwoch oséb

Celem pracy jest projekt | wykonanie prototypu napedu lustra o sterowanej orientacji wzgledem
storica. Uklad sterowania na podstawie informacii o (wiasnej) pozycii, godzinie i wspoirzednych
odbiornika, odbija promienie stoneczne w kierunku (nieruchomego) odbiornika.

dr hab. inz. Konrad URBANSKI

e

Analiza parametrow pracy autopilota fodzi zaglowej w warunkach zakiéceri

praca o charakterze symulacyjnym, dla dwoch oséb

Nalezy dokona przegladu metod modelowania fodzi zaglowej (na bazie wolnego oprogramowania,
system Ubuntu) w warunkach falowania. Nalezy opracowac algorytm utrzymywania kursu (poprzez

i trymem zagla oraz jiem steru) w ¢ wskazniki
jakosci i poréwnat wybrane metody, np. bazujac na algorytmie PID oraz wybranym innym
wykorzystujacym dodatkowe dane (np. z czujnika przyspieszeft lub zyroskopu).

Zadania szczegtlowe:
- wbrat do zadania $ oraz model

« opracowa aigoryim uirzymywania kurs,

dr hab. inz. Konrad URBANSKI

~
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Cwiczenia z zakresu symulacii napedu elektrycznego

praca o charakterze symulacyjnym, dia dwoch os6b

Bazujgc na Srodowisku Gazebo oraz ROS (Robot Operating System) nalezy opracowa zestaw
éwiczeft jacych symulacje wy ukladow Modele
powinny byt wyposazone w takie elementy jak: kol zgbete, czwigrie, wylacaniki kratcowe, poriar
polozenia, predkosci itp.

dr hab. inz. Konrad URBANSKI

~
>

System sterowania robotem IRB6

Opracowanie projektu systemu sterowania dia calego robota i wykonanie prototypu dia jednego
stopnia swobody.

(Istnieje tez mozliwos¢ reanimacii systemu sterowania, ktéry juz kiedy$ wykonano w ramach pracy
dyplomowe).

Dla realizacji tematu konieczne jest DOSWIADCZENIE i zamilowanie do elektroniki.

Zaleznie od zakresu pracy - temat jest dla 1 lub 2 oscb.

drinz. Robert BACZYK

Projekt i wyknanie robota...

Zakres pracy jest do ustalenia. Propoz ow, ktory chciatby
Zbudowat robota mobiinego  latsiaceqo piywajacego/ mampulacy]nego wg wiasnego pomystu i za
wlasne $rodki finansowe.

drinz. Robert BACZYK

System detekecji znakow drogowych dziatajacy w oparciu o glebokie sieci
dla urzadzeft mobilnveh

drinz. Michat FULARZ

Budowa systemu dane pnia w terenie

drinz. Michat FULARZ

metod uczeniu do Klasyfikacja szeregow
zuzycia energi elektrycznej

Celem pracy jest aplkacja szybkiej metody Kiasyfikac szeregéw czasowych bazujacej na uczeniu

(ROCKET: fast and accurate time series

using random kernels) do danych 2uzycia
enerail elektrvcznel w je domowvm

drinz. Michat FULARZ

W ykorzystanie metod uczenia glebokiego o realizacii zadania dezagregacii
zuzycia energi elektrycznej

Celem pracy jest przeglad oraz wybor i ja naj metod
(podziatu na skiadowe) danych 2uzycia energii j w

drinz. Michat FULARZ

Projekt i wykonanie symulacji miasta z wykorzystaniem silnika Unity lub Unreal
Engine 5

Praca polega na projekcie i wykonaniu tréj miasta oraz
zasad ruchu pojazdow oraz pieszych. Implementacja powinna byé wykonana w silniku Unity lub w
Unreal Engine 5, pod warunkiem Ze istnieje w nim system umozliwiajacy generowanie danych

dla algorytmow uczenia

drinz. Michat FULARZ

Uklad sterowania odwroconego wahadia z napedem inercyjnym (Inertia Wheel
Pendulum)

Uktad Tozwiazan, O| etod ia — stabilizacji
polozenia, Weryfikacja symulacyina (MATLAB, PC) i praktyczna (C/C++ ©2000), Nadrzedny uklad
kontroli (pvhton-plotiv/dash

dr inz. Dariusz JANISZEW SKI

Metody sterowania obiektu z tréjptaszczyznowym napedem inercyjno-

CubeSat w i i, ruch robota typu Cubi,

a)  Przeglad metod 2 napedem i napedem
b)  Model obiektu — CubeSat, na potrzeby analizy ruchu i jego sterowania,

)  Propozycja metody sterowania

) Wenyfikacja symulacyjna (MATLAB PC)

f)  Konstukcja ukiadu sterowania (TI: ©2000, am335x, FPGA)
g)  Wenyfikacja praktyczna

dr inz. Dariusz JANISZEW SKI




a)  Przeglad rozwiazan techni i z mozliwoscig uzycia ow GaN w
strukturze przeksztattnika

b)  Propozycia siruktury driverow prackszatnia
82 |Przeksztattnik tréffazowy z tranzystorami typu GaN <) i struktury ej (LT SPICE) drinz. Dariusz JANISZEWSKI 2
d)
€)  Analizametod sterowania silnikiem BLDC/PMSM/IM
) Weryiikacia na jsku laboratorvinvm
83| Zestaw laboratorviny z cvirowvm ukladem Proiekt pivi f do zestawu laboratorvineao z ukiadem FPGA drinz. Dariusz JANISZEWSKI 2
84 |UKiad sterowania z napedem liniowym z wykorzystaniem Voice Coil Motor Analiza zasady dziatania silnikow typy VCM, uruchomienie zestawu laboratoryjnego (gotowego), drinz. Dariusz JANISZEWSKI 2
analiza jako uktad Klasy
Anliza dziatania magistrali (sposéb przesytania informaci, model), dobr elementéw systemu sieci
85 |Magistrala komunikacyjna SpaceWire dla przykladowe] aplikacji, budowa sieci, testy trasmisji w warunkach ziemskich drinz. Dariusz JANISZEWSKI 2
Prace beda mialy dalsze zastosowaniepodczas budowy satelity operacyjnego klasy Ttona.
. oy FPOA w Wykorzystanie cyfrowego Ukladu programowalnego w aplikacj zwiazane) z automatyka. Praca na 4t iz, Dariusz JANISZEWSKI N
bazie FPGA4FUN.
‘Analiza mozi morskich interfej W UKladach
87 |Interfejs NMEA2000 | NMEAQ183 w ukladach sterowania Praca na bazie gotowych evalboardéw dla Arduino, inux(usb), LabView. Budowa prowizorycznej drinz. Dariusz JANISZEWSKI 3
sieci i zbadanie iei
Analiza motliwosci wykorzystania akiuatora (siika) finiowego do ulrzymywania pooZenia pojazdu
) ) kolowego. Dodatkowym elementem ma by¢ mozliwosé iwania energii z drgan z ) )
88 | Aktywne elektromagnetyczne zawieszenie pojazdu kolowego vty o microumym toronia, 1okt Koftoomym me bye model Iaborstorymy ckisg machameansgp | O inz Dariusz JANISZEWSKI 3
wraz z sitownikiem i
. — —— 5 : o
a0 |Kara procesora gi wybranych czujnikw dia i arty iz, Dominik LUGZAK b3
wybranych algoryiméw cyfrowego Sygnaiow dia ) i oo
% Implementacia w jezyku C/C++ wybranych algorytméw przetwarzania sygnatow. drinz. Dominik LUCZAK 21ub3
91 ukltad regulacjiz protokolu MQTT Opracowanie i ocena jakosci dziatania rozproszonego uktadu regulacii. drinz. Dominik LUCZAK 21ub3
%2 |o dla hulajnogi elektrycznej Wykonanie systemu pomiarowego wraz z analiza danych dia hulajnogi Xiaomi Midia M365 Pro drinz. Dominik LUCZAK 21b3
% |o dla iezdzika elekirvezneao W vkonanie svstemu wraz z analiza danveh dia iezdzika Xiaomi Ninebot S drinz. Dominik tUCZAK 213
; ) o ) Celem jest ie alg SLAM dia danych 3D do iamapy, a o
94 | Opracowanie systemu zbudowania ciaglej lokalizacji w zbudowanej mapie 3D ot phionte il drinz. Michal NOWICKI 3
o |o cperaci cbrazow Celem pracy jest budowa aplikacii w u MATLAB wGUI do i dring. Tomasz PIASCIK )
operacii obrazow przy toolboxa Image 9
96| Zmodyfikowana sygnatura ksztaitu jako podstawa opisu i rozpoznania obiekiow Cetom pracy oot o ) ) sygnatury ksatat otz Tomasz PIASCIK B
57 | zdaine moni i zuzvcia enerdil elekirvcznel 0 drinz. Tomasz PIASCIK 2
Model symulacyiny sklada sie z nastepujacych czesci: Generator Diesla, pelniacy funkcje
podstawowego generatora pradu; Farma PV potaczona z farma wiatrowa, produkujgca energie
odnawialng; System V2G zainstalowany obok ostatniej czeci systemu, stanowiacej obciazenie
sieci. Wielkosé mikrosieci w 2 Sci liczace tysiac
o |0 ie i analiza jna systemu i koncepcii Vehicle-to- domowych w czasie dnia o niskim zuzyciu energii wiosna lub jesienia. W modelu podstawowym dr hab. inz. Tomasz 3
X (V2X) znajduje sie 100 pojazdéw , ze stosunek liczby 6w do liczby PAJCHROWSKI g
gospodarst domowych wynosi 1:10. Jesl to motliwy scenariusz w dajacej sie przewidzie¢
W pracy nalezy ¢ model tak, aby byia moliwe zastosowanie
réznych koncepcji V2Xw mi i Z moziwos
i inego algorytmu
Celem pracy jest zdalne sterowanie rolniczym pojazdem 4 kolowym w Gelu monitorowania
% i ie pojazdem z wybranych elementéw pol ub fak. Pojazd ma zapewnic moziiwos¢ monitorowania pd i fak. Nalezy dr hab, inz. Tomasz N
wykorzystaniem SSN do tego i ¢ sztuczne sieci Dodatkowo nalezy zapewnié PAJCHROWSKI
Tematem pracy jest opracowanie system BMS (Buiding Management System), Kiéry bedzie
na hali j oraz wczesci dr hab, in3. Tomasz
100 [0 i systemu ia energiq w hali j. Zostanie Ethernet, oraz sterowniki PLC . Docelowo ey 1
. zystana ke : 2 = - DoC PAJCHROWSKI
planowane jest réwniez stworzenie aplikacji webowej, ktéra pozwoli na zdalny monitoring i
_ . ) ) Tematem pracy jest opracowanie | wykonanie stanowiska laboratoryinego z silnikiem BLDC i r hab, inz. Tomasz
101 [Sterowanie silnikiem BLDC i wykonanie vineg " pro o ROweK 2
Tematem pracy jest i wykonanie vinego z wizyina kontrola dostepu
na mikrokomputerze Raspberry Pi. Praca powinna zawierat opis zastosowanych bibliotek, .
102 :’a"b'z?a’:;ki""‘g‘id“gg‘ d;f:‘;i”ﬂ:;ﬂ:‘;x”qw::l:‘g:ag'e stanowiska implementacie bibliotek, rozne metody uczenia zastosowanych algorytmow, zwlaszcza SSN. Praca drPZE‘J%S;bT\r?/gﬁZ 2
¥inego z wykorzysf ) inteligency ma stanowié tzw. tutorial w jaki sposob zapewnic kontrole wizyjng dostepu do budynku z
zastosowaniem metod sztuczne] inteligencii.
Charakterystyka: Nalezy ¢ model farmy j i za pomoca metod
103 punktu mocy farmy icznej za pomoca izacii roj system do i farmy, poprzez i dr hab. inz. Tomasz 2.3
wybranych metod optymalizacii wybranymi metodami rojowymi maksymalnego punklu pracy w zaleznosci od akiualnych warunkéw atmosferycznyeh i pory dnia. PAJCHROWSKI
Jest mozliwose /inego na obiekcie
Charakterystyka : Na podstawie rzeczywistych sygnalow (prad, napiecie, przyspieszene) i zdje¢
) ’ " ; ) nalezy maszyny elekiryczne kaltkowej (drgania, ’
104 f:;:s:‘:;':f wzy:'a""ym metod sztucznej inteligencji do identyfikaci uszkodze niewspolosiowos¢, uszkodzone fozyska), inne parametry elektryczne. Wspdipraca z doktorantem d;;j%:‘égx’gﬁz 2-3
4 ryeznye PP. <ozna sig pobawic uczeniem maszynowym, SSN , metodami Klasyfikacji, obrobka wizii
(termowizji) i wiele innych zagadnien zwiazanych ze sztuczng inteligencia.
T-Analza modely malemayc2negn UG b W Wybranych osiac i
105 |Uklad sterowania sitg trakcyjna dia bolidu sportowego Opracowanie i weryfikacia algorytmu sterowania sitg trakeyina, |3 0o anie ukladu sterowanla sitq trakeyjng bolidu i jego implementacja w $rodowisku drhab. inz. Mam‘g’" Michalek. prof.

symulacyinym.
4. Weryfikacia ukladu ia dia réznych ruchu bolidu.




