Automatyka i Robotyka (KSD)

Propozycje tematéw prac inzynierskich 2012

Temat pracy dyplomowej
inZynierskiej

Opracowanie modelu matematycznego elementow i sieci
rurociagéw transportowych (gazowych i paliwowych)

Tytul w j. angielskim

Mathematical modeling of the elements of transportation pipe
networks

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy
Cel pracy Celem pracy jest symulacyjne porownanie matematycznych

modeli rurociaggdw gazowych i cieczowych, ze szczegdlnym
uwzglednieniem modeli ztaczek (reduktorow , dyfuzoréw, oraz
trojnikow).

Zadania do wykonania

Przeglad literatury zwigzanej z problematyka pracy. Przyjecie
zatozen i1 sformutowanie analizowanego problemu. Propozycje
rozwigzania problemu. Opracowanie algorytmow.
Implementacja programu. Przeprowadzenie badan i testow oraz
sformutowanie wnioskow koncowych.

Literatura Diagnostyka Procesow (ZK&co., WNT 2002); Metody i Techniki
Sztucznej Inteligencji. (L. RutkowskiPWN 2005).

Uwagi temat ZK1/2012 (1 osoba)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inZynierskiej

Projekt robota-ryby

Tytul w j. angielskim

Q-Fish robot

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. K. Olinski
Cel pracy Celem projektu jest stworzenie ptywajacego robota matych

rozmiarow (10-20 cm). Do konstrukeji jednostki mozna skorzystac z
powszechnie dostgpnych na rynku modelarskim elementow
napgdowych, czujnikéw przyspieszenia itp. Konstrukcja robota
ptywajacego pozwoli na odtworzenie w warunkach laboratoryjnych
zjawisk towarzyszacych manewrom jednostek latajacych
wykorzystujacych zjawisko wypierania gazu lzejszego od powietrza
(np. sterowce).

Zadania do wykonania

- opracowanie ogdlnej wstepnej koncepcji
- dobor elementéw wykonawczych i techniki wykonania

- realizacja cze$ci sprzetowej
- realizacja oprogramowania

Literatura Kato, N.; Inaba, T.; ,,Control performance of fish robot with pectoral fins in
horizontal plane”

Uwagi temat ZK2/2012 (dla 2 os6b)

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Pakiet symulacyjny rzecznego zagrozenia powodziowego

Tytul w j. angielskim

Simulation platform for predicting river flooding

Opiekun pracy prof. dr hab.inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Mariusz Domzalski
Cel pracy Celem pracy jest opracowanie narzg¢dzia programowego umozliwiajacego

symulacj¢ zachowania si¢ dorzecza rzeki w sytuacjach zagrozenia
powodziowego, ze szczegdlnym uwzglednieniem jednoczesnego
wystapienia roztopéw i opadéw wiosennych). Narzedzie to powinno
uwzglednia¢ wszystkie podstawowe zjawiska fizyczne z tym zwiazane.
Opracowane narzgdzie powinno by¢ zastosowane do oceny bezpieczenstwa
w dorzeczu konkretnej rzeki (np. Wisty) w kilku wersjach projektowych
(wersji prostej/oszczegdnej, $redniej 1 pelnej). Koncowym wnioskiem pracy
powinna by¢ identyfikacja stabych punktéow systemu wodnego i waskich
gardel sSrodowiskowych/drogowych oraz sugestie ich eliminacji.

Zadania do wykonania

Zgromadzenie literatury dotyczacej systemu rzecznego i jego
srodowiska, zapoznanie si¢ z metodami modelowania i symulacji,
projekt i implementacja systemu.

Zrédia

Materialy hydrogeologiczne oraz materiaty firmy ARA

Uwagi

Temat ZK3/2012 (1 lub 2 osoby)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Model interaktywnego towarzysza czlowieka na bazie zestawu
Bioloid

Tytul w j. angielskim

Model of an interactive human companion based on the Bioloid kit

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Michal Czubenko
Cel pracy Opracowanie koncepcji i modelu interaktywnego towarzysza

cztowieka, zwlaszcza czlowieka obtoznie chorego. Robot ten poza
pomoca mobilng i manualng moze rowniez posiadac cechy
autonomicznego agenta (dictobota) komunikujgcego si¢ z otoczeniem
w sposob werbalny, ktory, opiera si¢ na matematycznym modelu
psychologii osobowosci cztowieka, w zaleznosci od stanu
emocjonalnego, w jakim si¢ znajduje, w odpowiedni sposob
interpretuje ustyszane kwestie oraz formutuje swoja wypowiedz.

Zadania do wykonania

Przeglad literatury zwigzanej z problematyka pracy oraz
mozliwo$ciami zestawu Bioloid. Przyjecie zatlozen i
sformutowanie problemu i ogdlnego celu pracy. Sprecyzowanie
zatozen szczegdtowych oraz propozycje rozwigzania problemu.
Opracowanie algorytmow. Implementacja systemu.
Przeprowadzenie badan i testow oraz sformutowanie wnioskoéw
koncowych.

Zrédla Publikacje promotora z tego zakresu, prace dyplomowe:
K. Duzinkiewicz (ZK/66M), M. Czubenko (ZK/91M)
Uwagi Temat ZK4/2012 (1/2 osoby)

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Inteligentna gra robotéw mobilnych (Q-fix/Bioloid) lub
stacjonarnych (Mitsubishi/Kawasaki)

Tytul w j. angielskim

Intelligent play of mobile robots (Q-fix/Bioloid) or stationary robots
(Mitsubishi/Kawasaki)

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Michat Czubenko, mgr inz. Jakub Wszotek
Cel pracy Opracowanie koncepcji rywalizacji w grze dwoch grup

mobilnych robotow (typu Q-fix oraz Bioloid) lub — do wyboru
robotoéw stacjonarnych (umieszczonych w laboratorium
miedzykatedralnym LWR/p.63) zaopatrzonych w indywidualne
oprzyrzadowanie oraz strategie odrebnie realizowane przez
»zawodnikow”. Wielokomputerowy system realizacji zadania
(strategii, gry oraz jej zobrazowania).

Zadania do wykonania

Przeglad literatury zwigzanej z problematyka pracy oraz
dokumentacji robotéw. Przyjecie zatozen i sformutowanie
problemu i ogdlnego celu pracy. Sprecyzowanie zatozen
szczegOlowych oraz propozycje rozwigzania problemu.
Opracowanie gry oraz jej algorytméw. Implementacja systemu.
Przeprowadzenie badan, prezentacji oraz sformutowanie
wnioskow koncowych.

Zrodia Dokumentacja techniczna robotow, materiaty zwigzane z wybrang
gra, praca dyplomowa: M. Czubenko (ZK/91M)
Uwagi Temat ZK5/2012 (1/2 osoby)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inZynierskiej

Projekt BrainBow (NeroTecza) — system syntezy i wizualizacji 3D
danych ze skanera tomokomputerowego

Tytul w j. angielskim

Project BrainBow- synthesis and visualization of tomocomputer
scanner data

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy
Cel pracy Opracowanie systemu syntezy 1 wizualizacji danych

uzyskiwanych poprzez cienkowarstwowe skanowanie moézgu

Zadania do wykonania

Przeglad literatury zwigzanej z problematyka pracy. Przyjecie
zatozen i sformutowanie szczegdétowego zagadnienia. Propo-
zycje rozwigzania problemu. Opracowanie komputerowego
pakietu syntezy trojwymiarowego obrazu na podstawie
cienkowarstwowych skanéw médzgu (metoda harvardzka) w
wersji kolorowych map oraz struktury grafowej. Implementacja
programu. Przeprowadzenie badan i testow oraz sformutowanie
wnioskow koncowych.

Zrédia

Metody i Techniki Sztucznej Inteligencji. (L. RutkowskiPWN 2005).

Uwagi

Temat ZK6/2012 (1 osoba)

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

System $ledzenia obiektow wspélpracujacy z gimbalem
zamocowanym na latajacym aparacie BAL

Tytul w j. angielskim

System of tracking objects with use of a gimbal mounted on a UAV

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Adam Cichosz
Cel pracy Projekt modutu nawigacji jest czescig przedsiewzig¢ podejmowanych przez

KSD, dotyczacych oprzyrzadowania BAL (sterowca lub helikoptera).
Celem pracy jest stworzenie systemu sterujacego gimbalem tak, aby ten byt
zdolny do $ledzenia obiektow statycznych i dynamicznych w warunkach
zmiany polozenia i orientacji w przestrzeni gibala. System taki,
wykorzystujac nawigacje GPS/INS, rejestruje wspotrzedne obserwowanego
obiektu i jest w stanie utrzymac ostro$¢ obrazu, pomimo ruchu
bezzatlogowego aparatu powietrznego (BAL)

Zadania do wykonania

Rozpoznanie istniejacych rozwigzan. Budowa systemu wbudowanego
wykonujacego ww. zalozenia. Opracowanie protokotu komunikacji z INS,
gimbalem i kamerg (ew. stereowizja). Estymacja stanu (potozenie,
predkos¢, przyspieszenie itd...) §ledzonego obiektu. Opracowanie i
implementacja systemu. Testowanie dziatania uktadu.

Zrédla Wyniki dotychczasowych prac.
http://www.cs.ucf.edul/vision/public_html/papers/Object%
20Tracking.pdf.
http://www.youtube.com/watch?v=ItXzgLcHsv0

Uwagi Temat ZK7/2012

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

System SLAM (jednoczesnej lokalizacji i mapowania) dla
aparatow powietrznych (BAL)

Tytul w j. angielskim

Simultaneous localization and mapping (SLAM) for a UAV

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr. inz. Tomasz Merta
Cel pracy Projekt modutu nawigacji jest czescig przedsiewzig¢ podejmowanych przez

KSD, dotyczacych oprzyrzadowania BAL (sterowca lub helikoptera).
celem pracy jest opracowanie systemu SLAM wykonujacego swoje zadanie
majac informacje o otaczajacej przestrzeni. System przeznaczony jest do
implementacji w bezzalogowym aparacie latajacym (BAL).

Zadania do wykonania

Rozpoznanie istniejacych rozwigzan. Przeglad i wybdr zestawu czujnikow.
Opracowanie i implementacja systemu w BAL. Testowanie ukfadu.

Zrédla Wyniki dotychczasowych prac.
http://en.wikipedia.org/wiki/Simultaneous_localization_an
d_mapping

Uwagi Temat ZK8/2012 (1/2 osoby)

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Manipulator dla systemow wirtualnej rzeczywisto$ci pozwalajacy
na interakcje z maszyna przy pomocy ruchéw reki i palcow.

Opiekun pracy prof. dr hab. Inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy
Cel pracy Celem pracy jest skonstruowanie urzadzenia wejsciowego pozwalajacego na

interakcje¢ z maszyna przy pomocy ruchéw reki i palcow.

Zadania do wykonania

Opracowanie modelu wirtualnego dtoni.

Opracowanie zestawu gestow. Budowa funkcjonalnego prototypu
manipulatora(w postaci rekawicy) z wykorzystaniem mikrokontrolera,
czujnikow, modutu tgcznosci.

Stworzenie oprogramowania do obstugi urzadzenia i komunikacji z
komputerem PC.

Opracowanie aplikacji demonstracyjnych

Ocena przydatno$ci rozwigzania

Literatura

Liczba wykonawcow

Uwagi

ZK9/2012 (1/2 osoby)

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Rozproszony system pomiarowo-diagnostyczny na potrzeby
inteligentnego budynku.

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Mariusz Domzalski
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie i realizacja rozproszonego systemu

pomiarowego sktadajacego si¢ si¢ ze zbioru weztow, z ktorych kazdy
wyposazony jest w jeden lub wigcej czujnikow pomiarowych
(temperatura, wilgotnos¢, itp.). Wezty pomiarowe, polaczone za
pomocg sieci RS485, zbieraja dane i przesytaja je do centralnej bazy.
Odpowiednie oprogramowanie powinno umozliwia¢ przegladanie
zebranych w bazie pomiar6w oraz ew. umozliwia¢ wyznaczanie
prostych informacji diagnostycznych.

Zadania do wykonania

W ramach pracy nalezy wykonac:

1) System pomiarowy zbudowany na komputerze wbudowanym,
ktéry moze pracowaé w sieci RS485.

2) Oprogramowanie umozliwiajgce przechowywanie i przegladanie
danych pomiarowych.

Zrodia Internet oraz dokumentacja producentéw sprzgtu oraz
oprogramowania.
Uwagi ZK10/2012

Praca praktyczna. Wymaga znajomosci zarowno technik
programowania, baz danych, sprzetu wbudowanego oraz czujnikow.




Temat pracy dyplomowej

System autoryzacji na potrzeby inteligentnego budynku oparty o

inzynierskiej pomiar odciskéw palcéw

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy mgr inz. Mariusz Domzalski

Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie i implementacja odpowiedniego

oprogramowania, ktore umozliwia autoryzacje uzytkownikow w
oparciu o pomiar odciskow palcow. W takcie autoryzacji odcisk palca
porownywany jest ze wzorcowymi odciskami wszystkich
uzytkownikow systemu (odciski przechowywane sg w bazie) i na tej
podstawie podejmowana jest decyzja o autoryzacji.

Zadania do wykonania

1. Wybor odpowiednich algorytmoéw rozpoznawania odciskow
palcow.

2. Implementacja oprogramowania stuzacego do identyfikacji i
autoryzacji uzytkownikoéw systemu.

Zrédia

Publikacje naukowe dotyczace wybranych algorytmow.

Uwagi

Temat pracy dyplomowej

7ZK11/2012 Paca ztozona z czg$ci teoretycznej (przeglad algorytméow
rozpoznawania odciskow palcow) i czesci praktycznej
(implementacja algorytmow i systemu autoryzacji).

System pomiaru poziomu wypelnienia w silosach zawierajacych

inzynierskiej materialy sypkie (np. zboza).

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy mgr inz. Mariusz Domzalski

Cel pracy Celem pracy jest opracowanie systemu pomiaru poziomu wypetnienia

silosow przemystowych przechowujacych materiaty sypkie. Po
zainstalowaniu, system powinien umozliwia¢ pomiar poziomu z
zadang doktadno$cia oraz umozliwia¢ tatwy odczyt wynikéw (np. za
pomoca wizualizacji) bez koniecznos$ci otwierania silosu.

Zadania do wykonania

W ramach pracy nalezy:

1) Dobra¢ odpowiedni czujnik ktoéry umozliwi pomiar poziomu w
silosach przechowujacych materiaty sypkie.

2) Opracowac i zaimplementowac system akwizycji i wizualizacji
danych.

Zrédia Internet oraz dokumentacja producentéw sprzetu oraz
oprogramowania.
Uwagi ZK12/2012 Praca praktyczna. Wymaga znajomosci specyfiki

czujnikdw oraz programowania systeméw wbudowanych



Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Numeryczna symulacja réwnan rozniczkowych czastkowych.

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Mariusz Domzalski
Cel pracy Celem pracy jest implementacja oprogramowania, ktére korzystajac z

jednej z bezplatnie dostgpnych bibliotek do obliczen numerycznych,
umozliwi symulacje prostych hiperbolicznych, parabolicznych i
eliptycznych rownan rézniczkowych czastkowych. W ramach
symulatora powinny zosta¢ zaimplementowane nastepujace metody:
metoda roznic skonczonych, metoda objetosci skonczonych i ew.
metoda elementow skonczonych.

Zadania do wykonania

1. Przeglad metod symulacji réwnan rézniczkowych czastkowych.
2. Implementacja symulatora oraz badania porownawcze metod.

Zrodia Ksiazki oraz publikacje naukowe dotyczace wybranych algorytmow.
Dokumentacja bibliotek do obliczen numerycznych.
Uwagi 7ZK13/2012 Praca z duza czgs$cig teoretyczna. Wymaga przynajmniej

podstawowej znajomosci rownan rézniczkowych czastkowych.
Wskazane jest rowniez zainteresowanie metodami numerycznymi
zwigzanymi z tematem.

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Systemy diagnostyki samochodowej.

Tytul w j. angielskim

Car diagnostic systems

Opiekun pracy dr inz. Henryk Kormanski
Konsultant pracy
Cel pracy Celem pracy jest przeglad systemow stuzacych do diagnostyki

samochodu.

Zadania do wykonania

Zgromadzenie literatury dotyczacej tematu pracy.

1) Przeglad parametrow podlegajacych diagnostyce — metody ich
pomiarow.

2) Protokoty komunikacyjne stuzace do odczytu parametrow pojazdu.
3) Rozwigzania hardware’owe.

Literatura

Uwagi

1 osoba

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej

System ¢wiczen laboratoryjnych dla sterownika logicznego Fanuc
Micro sterujgcego modelem urzgdzenia do obrobki wannowe;.

Tytul w j. angielskim

Laboratory excercises for programmable logic controller Fanuc
Micro controlling the batch processing trainer.

Opiekun pracy dr inz. Henryk Kormanski
Konsultant pracy
Cel pracy Opracowanie zestawu prostych programow na sterownik logiczny

Fanuc Micro prezentujacych mozliwo$ci modelu urzadzenia do
obrobki wannowe;.

Zadania do wykonania

1) Identyfikacja wtasnosci modelu urzadzenia do obréobki
wannowe;j.

2) Wykonanie i uruchomienie programéw na PLC pokazujacych
mozliwosci sterowanego modelu.

3) Napisanie instrukcji dla ¢wiczen laboratoryjnych.

Literatura

Uwagi

1 osoba

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inZynierskiej

Komputerowy model pojazdu z napedem hybrydowym
szeregowym.

Tytul w j. angielskim

Computer model of serial hybrid-electric-vehicle

Opiekun pracy dr inz. Krystyna Rudzinska-Kormanska
Konsultant pracy
Cel pracy Opracowanie aplikacji symulujacej przeplyw energii w samochodzie

hybrydowym o napedzie elektryczno-spalinowym.

Zadania do wykonania

Zadania:

-opracowanie modelu matematycznego pojazdu,
-implementacja komputerowa modelu,

-wykonanie interfejsu do wprowadzania danych i1 wizualizacji
wynikow.

Literatura

Uwagi

2 osoby

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Wyznaczanie $ciezek bezkolizyjnych dla platformy mobilnej w
oparciu o mapy rastrowe.

Tytul w j. angielskim

Computation of collision-free paths for a mobile platform by using
raster maps.

Opiekun pracy dr inz. Krystyna Rudzinska-Kormanska
Konsultant pracy
Cel pracy Opracowanie metody wyznaczania najkrotszych drog bezkolizyjnych

dla platformy mobilnej poruszajacej si¢ miedzy przeszkodami, z
wykorzystaniem map rastrowych.

Zadania do wykonania

Opracowac :

-reprezentacje srodowiska i sposoby jego edycji,
-reprezentacje trajektorii ruchu,

-algorytm wyznaczania $ciezki optymalnej,
-wizualizacj¢ ruchu platformy mobilnej w srodowisku z
przeszkodami.

Literatura

Uwagi

2 osoby

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inZynierskiej

Pokladowe komputery w samochodach osobowych.

Tytul w j. angielskim

Onboard computers in cars.

Opiekun pracy dr inz. Krystyna Rudzinska-Kormanska
Konsultant pracy
Cel pracy Celem pracy jest stworzenie przegladu komputerow poktadowych

stosowanych we wspolczesnych samochodach.

Zadania do wykonania

Zgromadzenie literatury dotyczacej tematu pracy.

Napisanie pracy zawierajacej przeglad :

-systemoOw sterowania silnikiem

-systemoOw sterowania hamulcami,

-systemow kontroli toru ruchu pojazdu,

-systemow sterujacych $wiattami, wycieraczkami, klimatyzacja, itp.

Literatura

Uwagi

1 osoba

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

System wizyjny dla toru testowego PKM

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. ang.)

Vision system for PKM railway testing track

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz.Tomasz Merta
Cel pracy Implementacja systemu monitorujacego potozenie pociagu z

wykorzystaniem kamery cyfrowej oraz realizacja krotkiego toru testowego
modelu kolei PKM.

Zadania do wykonania

1. Projekt toru testowego modelu kolei PKM

2. Projekt systemu wizyjnego.

3. Realizacja toru oraz makiety.

4. Realizacja oraz implementacja systemu wizyjnego

Zrodia

- Bradsky G., Kaehler A., Computer Vision with OpenCV Library,
O’Reilly 2008

- Gonzales R. C., Woods R. E., Digital Image Processing, Prentice
Hall 2007

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

ZK14/2012, Proponowana jest rozbudowa robota q-fix

Multisensorowa mobilna platforma testowa algorytméow SLAM

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Multisensor mobile testing platform for SLAM algorithms

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz.Tomasz Merta
Cel pracy Realizacja platformy mobilnej do testowania algorytméw SLAM

zaopatrzona w czujniki okreslajace potozenie robota.

Zadania do wykonania

1. Projekt rozbudowy robota mobilnego.

2. Projekt integracji jednostki obliczeniowej oraz czujnikow.

3. Implementacja aplikacji przesytajacej dane z czujnikow przez sie¢
bezprzewodows.

Zrodia

- Alan A., Pritsker B. Introduction to Simulation and SLAM, 1995

- Zonela, A., Taraglio, S., & Casaccia, C. R. (2000). Autonomous
Robot Navigation (pp. 117-122)

- Dokumentacja robota g-fix, http://www.qfix-robotics.de

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

ZK15/2012 Proponowana jest rozbudowa robota g-fix

Adaptacja robota mobilnego do stereowizji

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Mobile robot stereovision adaptation

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz.Tomasz Merta
Cel pracy Rozbudowa platformy mobilnejdo wspotpracy z systemem stereowizyjnym .

Zadania do wykonania

1. Projekt dostosowania robota mobilnego g-fix.
2. Integracja kamery z systemem robota.
3. Zobrazowanie strumienia z kamer

Zrodia

- Gonzales R. C., Woods R. E., Digital Image Processing, Prentice
Hall 2007
- Dokumentacja robota g-fix, http://www.qfix-robotics.de

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

ZK16/2012 Proponowana jest rozbudowa robota qfix o dodatkowa kamere
oraz umozliwienie przesylania strumieni z 2 kamer przez sie¢
bezprzewodows.



Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

System wizyjny dla toru testowego PKM

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. ang.)

Vision system for PKM railway testing track

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz.Tomasz Merta
Cel pracy Implementacja systemu monitorujgcego potozenie pociagu z

wykorzystaniem kamery cyfrowej oraz realizacja krotkiego toru testowego
modelu kolei PKM.

Zadania do wykonania

5. Projekt toru testowego modelu kolei PKM

6. Projekt systemu wizyjnego.

7. Realizacja toru oraz makiety.

8. Realizacja oraz implementacja systemu wizyjnego

Zrédia

- Bradsky G., Kaehler A., Computer Vision with OpenCV Library,
O’Reilly 2008

- Gonzales R. C., Woods R. E., Digital Image Processing, Prentice
Hall 2007

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

ZK17/2012 Proponowana jest rozbudowa robota g-fix

Multisensorowa mobilna platforma testowa algorytméow SLAM

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Multisensor mobile testing platform for SLAM algorithms

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz.Tomasz Merta
Cel pracy Realizacja platformy mobilnej do testowania algorytméw SLAM

zaopatrzona w czujniki okreslajace potozenie robota.

Zadania do wykonania

4. Projekt rozbudowy robota mobilnego.

5. Projekt integracji jednostki obliczeniowej oraz czujnikow.

6. Implementacja aplikacji przesytajacej dane z czujnikéw przez sie¢
bezprzewodows.

Zrodia

- Alan A., Pritsker B. Introduction to Simulation and SLAM, 1995

- Zonela, A., Taraglio, S., & Casaccia, C. R. (2000). Autonomous
Robot Navigation (pp. 117-122)

- Dokumentacja robota g-fix, http://www.qfix-robotics.de

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

ZK18/2012, Proponowana jest rozbudowa robota q-fix

Adaptacja robota mobilnego do stereowizji

Temat pracy dyplomowej | Mobile robot stereovision adaptation

magisterskiej (jez. ang.)

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy mgr inz.Tomasz Merta

Cel pracy Rozbudowa platformy mobilnejdo wspotpracy z systemem stereowizyjnym .

Zadania do wykonania

4. Projekt dostosowania robota mobilnego g-fix.
5. Integracja kamery z systemem robota.
6. Zobrazowanie strumienia z kamer

Zrodia

- Gonzales R. C., Woods R. E., Digital Image Processing, Prentice
Hall 2007
- Dokumentacja robota g-fix, http://www.qfix-robotics.de

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

ZK19/2012, Rozbudowa robota qfix o dodatkowg kamer¢ oraz umozliwienie
przesytania strumieni z 2 kamer przez sie¢ bezprzewodowa.



Temat pracy inZynierskiej
(jez. pol.)

Wykrywanie i rozpoznawanie ksztaltow i koloréw za pomocg
kamery dolaczonej do robota mobilnego typu Qfix.

Temat pracy inzynierskiej
(jez. ang.)

Detection and recognition of shapes and colors with a camera attached to a
mobile Qfix robot.

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy Czubenko Michat
Cel pracy Umozliwienie zdalnego rozpoznawania r6znych obiektow na podstawie ich

ksztattow 1 koloréw. A nastepnie przygotowanie danych do wystania za po-
mocg modutlu WLAN do komputera stacjonarnego.

Zadania do wykonania

9. Projekt i realizacja nowego komputera poktadowego dla robota typu
Qfix umozliwiajacego integracj¢ z siecia WLAN oraz kamerg interne-
towa.

10. Projekt i realizacja algorytméw rozpoznawania ksztattéw i koloréw na
komputerze poktadowym robota typu Qfix.

Zrédia

Tadeusiewicz R., Flasinski M., Rozpoznawanie obrazow, PWN, Warszawa
1991

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

ZK20/2012,

GSM-R — model oparty na sieci bezprzewodowej.

Temat pracy inzynierskiej
(jez. ang.)

GSM-R — model based on wireless network.

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy Czubenko Michal, Wszotek Jakub
Cel pracy Stworzenie modelu sieci GSM-R opartego na znanych rozwiazaniach bez-

przewodowych (maty zasigg, np. WiFi, ZigBee, etc.).

Zadania do wykonania

1. Projekt modelu
2. Projekt ptytki 'stacji bazowej' oraz 'nadajnika’.
3. Wykonanie ptytek drukowanych oraz implementacja oprogramowania.

Zrodia

httpwww.willtek.com/english/technologies/gsmr

Liczba wykonawcow

2

Uwagi

Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

ZK21/2012, Projekt skomplikowany.

Internetowy model struktury integrujacej wezly automatyki
transportu kolejowego.

Temat pracy inzynierskiej
(jez. ang.)

Web model of the structure of automation nodes in rail transport.

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy Czubenko Michat
Cel pracy Stworzenie stanowiska laboratoryjnego symulujacego zarzadzanie pociaga-

mi oraz zwrotnicami kolejowymi.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie koncepcji dla modelu struktury informatycznej inte-
grujacej wezly automatyki transportu kolejowego,

2. Propozycje wskaznikow jakosci dla strumieni informacji,

3. Symulacje dziatania modelu struktury w informatycznym $rodowi-
sku sieciowym.

Zrédia

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

ZK22/2012,



Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

Model wirtualny trasy przejazdu PKM

Temat pracy inZynierskiej
(jez. ang.)

Virtual model of PKM railtrack

Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy Czubenko Michat
Cel pracy Stworzenie kopii panelu sterowania nowoczesnym pociagiem oraz przygoto-

wanie modelu graficznego mapy (np. jako mod do RailWorks 3: Train Simu-
lator 2012 lub Trainz Simulator 201).

Zadania do wykonania

e Rozpoznanie terenowe i implementacja tekstur i grafiki

e  Projekt panelu sterowania i metod sterowania torami (harmonogram
zwrotnic)

e Realizacja projektu

Zrédla
Liczba wykonawcow 2
Uwagi ZK23/2012,

Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

Trojwymiarowy model Gdanska (okolic PKM) z efektami pogodowymi

Temat pracy inZynierskiej
(jez. ang.)

Gdansk 3d model with weather effects

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

Czubenko Michat

Cel pracy

Stworzenie trojwymiarowego modelu Gdanska (od lotniska po dworzec
Wrzeszcz) wraz z implementacjg efektow pogodowych (np. wichury, powo-
dzi itp.)

Zadania do wykonania

e Rozpoznanie terenowe i implementacja tekstur i grafiki
e  Projekt dynamiki efektow pogodowych
e Implementacja pogody i sterowania pogoda

Zrédia
Liczba wykonawcow 2
Uwagi ZK24/2012,

Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

Rozpoznawanie emocji uzytkownika za pomoca kamery lub/i in-
nych sensoréw

Temat pracy inzynierskiej
(jez. ang.)

Emotions recognition from video image and/or other sensors

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

Czubenko Michat

Cel pracy

Stworzenie oprogramowania zdolnego rozpoznawac emocje¢ cztowieka na
podstawie obrazu z kamery lub/i innych sensoréw

Zadania do wykonania

1. Model emocji na podstawie kota Plutchika
2. Rozpoznanie w temacie rozpoznawania emocji z rysow twarzy
3. Implementacja

Zrédia
Liczba wykonawcow 2
Uwagi 7K25/2012,




Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

Rozpoznawanie ukladu szachownicy za pomoca kamery z ramie-
nia robota

Temat pracy inzynierskiej
(jez. ang.)

Recognition of chessboard by image from robot arm camera

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

Czubenko Michat

Cel pracy

Stworzenie oprogramowania zdolnego rozpoznawac uktad pionkéw na sza-
chownicy, bez znakowania.

Zadania do wykonania

4. Koncepcja katow ramienia robota do rozpoznania pionkow
5. Implementacja

Zrédia

Liczba wykonawcéw 1

Uwagi 7K26/2012,

Temat projektu/pracy Toolbox algorytméw roju czasteczek (PSO) dla Srodowiska
dyplomowej MATLAB

inzynierskiej

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy Praca ma na celu zaimplementowanie algorytméw optymalizacji rojem cza-

steczek (PSO) w srodowisku MATLAB-a

Zadania do wykonania

¢ implementacja wybranych algorytméow — Matlab

e zrealizowanie programow demonstracyjnych

e przedstawienie wynikéw numerycznych i ich opracowanie graficzne dla
przyktadowych zadan optymalizacyjnych

o przyklady wynikow bezposrednich/symulacyjnych (ilustrujace dziatanie
algorytmow), wnioski (zalety, ograniczenia metody/programu, kierunki
rozZwoju programu).

Literatura

[1] Kennedy, J. and Eberhart, R. C. Particle swarm optimization. Proc. IEEE
int'l conf. on neural networks Vol. IV, pp. 1942-1948. IEEE service center,
Piscataway, NJ, 1995.

[2] Eberhart, R. C. and Kennedy, J. A new optimizer using particle swarm
theory. Proceedings of the sixth international symposium on micro machine
and human science pp. 39-43. IEEE service center, Piscataway, NJ, Nagoya,
Japan, 1995.

[3] Eberhart, R. C. and Shi, Y. Particle swarm optimization: developments,
applications and resources. Proc. congress on evolutionary computation
2001 IEEE service center, Piscataway, NJ., Seoul, Korea., 2001.

[4] Shi, Y. and Eberhart, R. C. Parameter selection in particle swarm
optimization. Evolutionary Programming VII: Proc. EP 98 pp. 591-600.
Springer-Verlag, New York, 1998.

Liczba wykonawcow

1

Uwagi




Temat projektu/pracy

Toolbox algorytmoéw przetwarzania ewolucyjnego w sSrodowisku

dyplomowej MATLAB dla zadan wielokryterialnej optymalizacji
inzynierskiej

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy Praca ma na celu zaimplementowanie wybranych algorytméw przetwarzania

ewolucyjnego w MATLAB-ie w postaci toolbox-u dla zadan optymalizacji
wielokryterialnej

Zadania do wykonania

e implementacja wybranych algorytméw — Matlab

e zrealizowanie programow demonstracyjnych

e przedstawienie wynikéw numerycznych i ich opracowanie graficzne dla
przyktadowych zadan optymalizacyjnych

¢ wyniki numeryczne i ich opracowanie graficzne,

o przyklady wynikow bezposrednich/symulacyjnych (ilustrujace dziatanie
algorytmow), wnioski (zalety, ograniczenia metody/programu, kierunki
rozZwoju programu).

Literatura

[1] D. E. Goldberg: Algorytmy genetyczne i ich zastosowania. Warszawa:
WNT, 1998.

[2] Z. Michalewicz: Algorytmy genetyczne + struktury danych = programy
ewolucyjne. Warszawa: WNT, 1996.

[3]J. Arabas: Wyklady z algorytméw ewolucyjnych. Warszawa:WNT,2001.

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

g;ll)li(z:ltn[())l;sgktu/pracy Wirtualne stanowiska laboratoryjne ukladéw sterowania analo-
inzynierskiej gowego

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy Celem pracy jest stworzenie platformy w oparciu o odpowiedni serwis

WWW pozwalajacy na przeprowadzanie doswiadczen symulacyjnych ukta-
dow sterowania analogowego. Zrealizowana platforma ma stuzy¢ jako po-
moc przy realizacji rzeczywistych uktadow sterowania oraz zapoznac z
uzytkowaniem podstawowych urzadzen pomiarowych wykorzystywanych w
automatyce

Zadania do wykonania

e opracowanie odpowiedniego serwisu WWW

e stworzenie wizualizacji laboratorium

e zaprojektowanie platformy symulacyjnej

wirtualna realizacja nast¢pujacych stanowisk uktadow sterowania: silnikiem
pradu stalego; przekaznikowego oraz identyfikacja modeli uktadéw dyna-
micznych

Literatura

[1] Tadeusz Kaczorek: Teoria sterowania i systeméw. PWN, Warszawa, 1996

[2] Tadeusz Kaczorek: Wektory i macierze w automatyce i elektrotechnice. WNT,
1998

[3] Brogan W.L.: Modern control theory. Prentice Hall: Englewood Cliffs, 3rd
edition. 1991.

Liczba wykonawcow

2

Uwagi




Temat projektu/pracy

Genetyczna synteza strukturalna i parametryczna analogowych

flyp lo.m owel regulatorow

inzynierskiej

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy Celem pracy jest zastosowanie metod genetycznych do automatycznej syn-

tezy regulatorow analogowych shuzacych sterowaniu modelami obiektow
dynamicznych

Zadania do wykonania

e implementacja genetycznego programowania w jezyku LISP

e opracowanie odpowiedniej platformy symulacyjnej w jezyku LISP

e przeprowadzenie symulacji automatycznej syntezy uktadow analogo-
wych

e opracowanie wynikow numerycznych

przedstawienie wnioskow (zalety, ograniczenia metody/programu, kierunki

rozZwoju programu).

Literatura

[1] John Koza. Genetic Programming. MIT-Press 1992.

[2] Tadeusz Kaczorek: Teoria sterowania i systeméw. PWN, Warszawa, 1996

[3] http://paulgraham.com/onlisp.html

[4] http://racket-lang.org D. E. Goldberg: Algorytmy genetyczne i ich
zastosowania. Warszawa: WNT, 1998.

[5] Z. Michalewicz: Algorytmy genetyczne + struktury danych = programy
ewolucyjne. Warszawa: WNT, 1996.

[6] J. Arabas: Wyklady z algorytmow ewolucyjnych. Warszawa: WNT,
2001.

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Modelowanie i estymacja parametrow ciaglych systeméw
automatyki

Tytul w j. angielskim

Modelling and parameter estimation of continuous automation systems

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant pracy dr inz. Janusz Koztowski
Cel pracy Opracowujac podany temat dyplomant powinien wykazac¢ si¢ wiedzg w

zakresie metod modelowania i algorytmow identyfikacji. Student
powinien tez zdoby¢ umiejetno$¢é wykorzystania wlasciwych narzedzi do
implementacji i numerycznej weryfikacji opracowanych procedur.

Zadania do wykonania

- uzupetnic¢ studia literaturowe w zakresie sposobow ciaglego modelowania
dynamiki obiektow;

- wykorzysta¢ nowoczesne metody modelowania (np. metodg filtru catkujacego,
metod¢ momentow Poissona, metode operatora delta) do identyfikacji
parametrow modeli ciagtych;

- zbadac jako$¢ 1 doktadnos$é identyfikacji w srodowisku MATLAB,;

- zastosowa¢ wybrane metody do identyfikacji obiektu fizycznego (np.
laboratoryjnego modelu odwréconego wahadta);

Literatura

Ljung L.: System identification. Theory for the user. Prentice-Hall Inc.,
Englewood Cliffs, New Jersey, USA, 1987.

Sagara S., Zhao Z.Y.: Numerical integration approach to on-line
identification of continuous-time systems. Automatica, 1990, vol. 26,
no. 1, str. 63-74.

Unbehauen H., Rao G.P.: Continuous-time approaches to system
identification - a survey. Automatica, 1990, vol. 26, no.1, str. 23-35.

Uwagi

temat dla 1 osoby

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Wskazniki wartosci bezwzglednej bledu w odpornej na
przeklamania identyfikacji procesow ciaglych

Tytul w j. angielskim

Absolute-error indices in robust to outliers identification of continuous-
time processes

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant pracy dr inz. Janusz Koztowski
Cel pracy Realizujac przedstawiony temat dyplomant powinien uzupetni¢ swoje

wiadomosci z zakresu metod ciggtego modelowania dynamiki obiektow
1 algorytmow identyfikacji parametrycznej. Praca wymaga tez
umiej¢tnego korzystania z odpowiednich programéw narzedziowych do
implementacji i weryfikacji stworzonych procedur.

Zadania do wykonania

- poglebié studia literaturowe dotyczace sposobow modelowania dynamiki
obiektéw sterowania;

- wykorzysta¢ wlasciwe metody numeryczne (np. metode filtru catkujgcego ze
skonczonym horyzontem obserwacji) do identyfikacji parametrow
zastosowanych modeli ciagtych;

- zbada¢ metodami symulacyjnymi algorytmy identyfikacji wywiedzione z
minimalizacji nickwadratowych funkcji celu;

- zastosowa¢ wybrane metody do identyfikacji parametréw obiektu
sterowania w oparciu o dane pomiarowe zawierajace przektamania;

Literatura

- Janiszowski K.B.: To estimation in sense of the least sum of absolute
errors. Proc. 5th Intern. Symp. on Methods and Models in Automation
and Robotics, Miedzyzdroje, 1998, vol. 2, str. 583-588.

- Koztowski J., Kowalczuk Z.: Odporne na przektamania pomiarowe
algorytmy estymacji parametrycznej w zagadnieniach diagnostyki
systemow. Inteligentne wydobywnie informacji w celach
diagnostycznych, str. 221-240, Pomorskie Wyd. N-T, Gdansk, 2007.

- Ljung L.: System identification. Theory for the user. Prentice-Hall Inc.,
Englewood Cliffs, New Jersey, 1987.

- Sagara S., Zhao Z.Y.: Numerical integration approach to on-line
identification of continuous-time systems. Automatica, 1990, vol. 26,
no. 1, str. 63-74.

Uwagi

temat dla 1 osoby

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Uniwersalne narze¢dzie symulacyjne do testowania programow dla
sterownikow logicznych FANUC i PROSTER

Tytul w j. angielskim

Universal simulation tool for testing of programs for the FANUC and
PROSTER programmable logic controllers

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant pracy dr inz. Janusz Kozlowski
Cel pracy W ramach pracy dyplomowej studenci wykonujg zardbwno prace

programistyczng (tworzenie symulatora w jezyku C++), jak tez
poszerzaja swoje wiadomosci zwigzane z wykorzystaniem PLC.
Niezbedne jest rowniez doktadne zapoznanie si¢ ze specyfikacjg modeli
obiektow laboratoryjnych wspotpracujacych ze sterownikami FANUC i
PROSTER.




Zadania do wykonania

- przygotowac oprogramowanie (C++) umozliwiajace komputerowa symulacje
pracy sterownikow logicznych oraz $ledzenie wykonywania programow
uzytkownika;

- zrealizowac interfejs graficzny do wizualizacji na ekranie komputera
efektow dziatania symulowanych sterownikow (np. animacja ruchu
transportera i sortownika elementow, przetaczanie Swiatet na
skrzyzowaniu);

- opracowac pakiet dydaktyczny do wykorzystania w ramach zaje¢ w
Laboratorium Programowalnych Sterownikoéw Logicznych.

Literatura

- Flaga S.: Programowanie sterownikow PLC w jezyku drabinkowym. Wyd.
BTC, 2010.

- Kasprzyk J.: Programowanie sterownikow przemystowych. Wyd.
Naukowo-Techniczne, 2006.

- Legierski T., Wyrwat J., Kasprzyk J., Hajda J: Programowanie
sterownikow PLC. Wyd. Pracownia Komputerowa J. Skalmierskiego,
1998.

Uwagi

temat dla 2 osob,
pozadana dobra znajomos¢ sprzetu laboratoryjnego PLC (z lab. 542)

Dyplomanci

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Wielozadaniowe $rodowisko graficzne do wizualizacji i weryfikacji
algorytméw sterowania miniaturowymi robotami mobilnymi

Tytul w j. angielskim

Multitasking graphical environment for visualization and verification of
algorithmic control of miniature mobile robots

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant pracy dr inz. Janusz Koztowski
Cel pracy W ramach dyplomu inzynierskiego studenci wykonujg zardwno prace

programistyczng (przygotowanie programow w jezyku C++), jak tez

poszerzaja swoje wiadomosci zwigzane z wielowatkowym sterowaniem
miniaturowymi robotami mobilnymi. Pozadane jest rowniez zapoznanie
si¢ ze sposobami programowania laboratoryjnych robotéw Q-fix i Lego.

Zadania do wykonania

- przeprowadzi¢ studia literaturowe w zakresie algorytmow sterowania
pojazdami inspekcyjnymi i robotami mobilnymi;

- dokona¢ implementacji dedykowanego §rodowiska symulacyjnego
umozliwiajagcego réwnolegle przetwarzanie watkow;

- zrealizowa¢ interfejs graficzny do wizualizacji ruchu zespotu robotow
w definiowanym programowo otoczeniu ($ciezki, przeszkody) — ksztatty
animowanych robotéw wzorowac na rozwigzaniach Q-fix i Lego;

- przygotowac¢ projekt stanowiska dydaktycznego (np. z dostepem przez
Internet) do wykorzystania w laboratorium robotéw mobilnych;

Literatura

- Olszewski M., Barty$ M.Z., Chojecki R.: Miniature inspection robots.
Proc. 8th IEEE Int. Symp. on Methods and Models in Automation and
Robotics, Szczecin, 2002, vol. 2, str. 909-914.

- Jezierski E.: Dynamika robotéw. Wyd. Naukowo-Techniczne,
Warszawa, 2006.

Uwagi

temat dla 2 o0sob,
wymagane doswiadczenie w programowaniu robotéw Q-fix i Lego

Dyplomanci




Temat pracy inz. (jez. pol.)

CaveWorld — wirtualne srodowisko dla prostych agentow

Temat pracy inz. (jez. ang.)

CaveWorld — virtual environment forsimple agents

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Czubenko Michat

Cel pracy

Stworzenie wirtualnego srodowiska w jezyku Java umozliwiajac podpigcie
zewnetrznych bibliotek do sterowania agentami.

Zadania do wykonania

1. Projekt aplikacji, interfejsow do komunikacji z zewnetrznymi modutami
oraz zbioru mozliwych obiektow, prostych agentéw i elementéw $ro-
dowiska.

2. Implementacja

Zrédia

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat pracy inz. (jez. pol.)

ZK27/2012

Wykrycie prostych cech i w efekcie rozpoznanie obiektow (niewiele roznig-
cych si¢ od siebie) za pomoca kamery umieszczonej na ramieniu robota pro-
dukcyjnego

Temat pracy inz. (jez. ang.)

The detection of simple features and identification of objects (with small dif-
ferences) with a camera on the robot arm.

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Czubenko Michat

Cel pracy

Za pomocg kamery i zdje¢ robionych z ré6znych katow nalezy wybra¢ wia-
sciwy, zadany wczesniej obiekt. Obiekty powinny si¢ nieznacznie r6znic¢
ksztattem i faktura.

Zadania do wykonania

1. Przeszukanie literatury pod katem wykrywania cech obiektow
2. Stworzenie projektu aplikacji
3. Realizacja projektu

Zrédia

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat pracy inz. (jez. pol.)

ZK28/2012

Robot reagujacy na dzwiek

Temat pracy inz. (jez. ang.)

Robot that responds for the sound

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Michat Czubenko

Cel pracy

Projekt i implementacja czujnika dzwigku (dla robota mobilne-
go/produkcyjnego) ktory powinien wykrywac kierunek z ktorego przychodzi
dzwiek i kierowac si¢ w jego strong (rozpoznajac np. dwie komendy)

Zadania do wykonania

1. Przeszukanie literatury pod katem wykrywania kierunku przychodzenia
dzwigku i rozpoznawania konkretnych komend

2. Stworzenie projektu

3. Realizacja projektu na robocie stacjonarnym-produkcyjnym (rami¢ ro-
bota) lub mobilnym (ruch robota)

Zrédia
Liczba wykonawcow 1
Uwagi 7K29/2012



Temat pracy inzynierskiej
(jez. pol.)

Rozproszony system zarzadzania zwrotnicami modelu PKM

Temat pracy inzynierskiej
(jez. ang.)

The distributed system of management of train crossovers for PKM model.

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Michat Czubenko

Cel pracy

Projekt i stworzenie systemu sterujacego zwrotnicami, za pomoca technolo-
gii bezprzewodowe;j.

Zadania do wykonania

1. projekt systemu
2. projekty uktadéw

3. implementacja

Zrédia

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

7K30/2012




