Automatyka i Robotyka (KSD)

Propozycje tematéw prac inzynierskich 2013

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. A. Cichosz
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
napedowych, 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 ogolnej wstgpnej koncepcji
- dobor elementow wykonawczych i techniki wykonania

- realizacja czg$ci sprzgtowej
- realizacja oprogramowania

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

Uwagi Temat ZK1i2013 (dla 2 osdb)

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 dr inz. Mariusz Domzalski
Cel pracy Celem pracy jest opracowanie narzgdzia 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 narz¢dzie powinno by¢ zastosowane do oceny bezpieczenstwa
w dorzeczu konkretnej rzeki (np. Wisty) w kilku wersjach projektowych
(wersji prostej/oszczednej, Sredniej i pelnej). Koncowym wnioskiem pracy
powinna by¢ identyfikacja stabych punktow systemu wodnego i waskich
gardet §rodowiskowych/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.

Zrédla

Materiaty hydrogeologiczne oraz materiaty firmy ARA

Uwagi

Temat ZK2i2013 (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 cztowieka obtoznie chorego. Robot ten poza
pomoca mobilng i manualna moze rowniez posiada¢ cechy
autonomicznego agenta (dictobota) komunikujacego si¢ z otoczeniem
W sposob werbalny, ktory, opiera si¢ na matematycznym modelu
psychologii osobowosci cztowieka, w zalezno$ci od stanu
emocjonalnego, w jakim si¢ znajduje, w odpowiedni sposob
interpretuje ustyszane kwestie oraz formutuje swoja wypowiedz.

Zadania do wykonania

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

Zrodia Publikacje promotora z tego zakresu, prace dyplomowe:
K. Duzinkiewicz (ZK/66M), M. Czubenko (ZK/91M)
Uwagi Temat ZK3i2013 (1/2 osoby)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Inteligentna gra robotéw mobilnych (Q-fix/Bioloid) lub
stacjonarnych (Mitsubishi/Kawasaki) — ,,Gwiezdne Wojny”

Tytul w j. angielskim

Mobile robots (Q-fix/Bioloid) or stationary robots
(Mitsubishi/Kawasaki) in an intelligent play — “Star Wars”

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Michal Czubenko, mgr inz. Adam Cichosz
Cel pracy Opracowanie koncepcji rywalizacji w grze dwoch grup

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

Zadania do wykonania

Przeglad literatury zwiazanej 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.

Zrédia Dokumentacja techniczna robotow, materiaty zwigzane z wybrang
gra, praca dyplomowa: M. Czubenko (ZK/91M)
Uwagi Temat ZK4i2013 (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 mozgu

Zadania do wykonania

Przeglad literatury zwiazanej z problematyka pracy. Przyjecie
zatozen 1 sformutowanie szczegdétowego zagadnienia. Propo-
zycje rozwiazania problemu. Opracowanie komputerowego
pakietu syntezy trojwymiarowego obrazu na podstawie
cienkowarstwowych skanéw mézgu (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 ZK5i2013 (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 czescia przedsigwzig¢ podejmowanych przez

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

Zrédia Wyniki dotychczasowych prac.
http://www.cs.ucf.edu/vision/public_html/papers/Object%20Tracking.pdf.
http://www.youtube.com/watch?v=I1tXzqlLcHsv0

Uwagi Temat ZK6i2013

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

System SLAM (jednoczesnej lokalizacji i mapowania) dla
aparatéw 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 przedsigwzig¢ podejmowanych przez

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

Zadania do wykonania

Rozpoznanie istniejacych rozwiazan. Przeglad i wybodr zestawu czujnikow.
Opracowanie i implementacja systemu w BAL. Testowanie ukfadu.

Zrédla Wyniki dotychczasowych prac.
http://en.wikipedia.org/wiki/Simultaneous localization and mapping
Uwagi Temat ZK7i2013 (1/2 osoby)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Manipulator dla systemow wirtualnej rzeczywisto$ci pozwalajacy
na interakcje z maszyng za pomoca ruchdéw ciala

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 ruchow reki i palcow.

Zadania do wykonania

Opracowanie modelu wirtualnego dtoni. Opracowanie zestawu gestow.
Budowa funkcjonalnego prototypu manipulatora(w postaci regkawicy) z
wykorzystaniem mikrokontrolera, czujnikow, modutu tacznosci. Stworzenie
oprogramowania do obstugi urzadzenia i komunikacji z komputerem PC.
Opracowanie aplikacji demonstracyjnych. Ocena przydatnosci rozwiazania

Literatura

Liczba wykonawcow

Uwagi

Temat ZK8i2013 (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. Jakub Wszolek
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie i realizacja rozproszonego systemu

pomiarowego sktadajacego sig si¢ ze zbioru weztow, z ktorych kazdy
wyposazony jest w jeden lub wigcej czujnikow pomiarowych
(temperatura, wilgotnos¢, itp.). Wezty pomiarowe, polaczone za
pomoca 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,
ktory moze pracowac w sieci RS485.

2) Oprogramowanie umozliwiajace przechowywanie i przegladanie
danych pomiarowych.

Zrodia Internet oraz dokumentacja producentéw sprzgtu oraz
oprogramowania.
Uwagi Temat ZK9i2013. Praca praktyczna. Wymaga znajomosci technik

programowania, baz danych, sprz¢tu wbudowanego oraz czujnikow.




Temat pracy dypl. inz.

Nowoczesna diagnostyka samochodéw osobowych.

Tytul w j. angielskim

Modern 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 parametréw pojazdu.
3) Rozwigzania hardware’owe.

Literatura

Uwagi

Temat HK1i2013 (1 osoba)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inZynierskiej

System wizualizacji i nadzoru dla sterownika logicznego Fanuc
Micro sterujacego modelem urzadzenia do obrobki wannowe;.

Tytul w j. angielskim

Supervising and visualization system for PLC Fanuc Micro
controlling the batch processing trainer.

Opiekun pracy dr inz. Henryk Kormanski
Konsultant pracy
Cel pracy Wykonanie systemu wizualizacji i nadzoru dla potrzeb laboratorium

programowalnych sterownikow logicznych, z wykorzystaniem
oprogramowania InTouch.

Zadania do wykonania

1) Zapoznanie sig z dostgpnym w laboratorium modelem urzadzenia do
obrébki wannowej.

2) Wpykonanie i uruchomienie programéw na PLC pokazujacych
mozliwo$ci sterowanego modelu.

3) Opracowanie wizualizacji dla ¢wiczen prezentujacych sterowanie
obiektem.

4) Przygotowanie prostych szabloné6w w InTouch’u dla potrzeb dydaktyki.

5) Napisanie instrukcji dla ¢wiczen laboratoryjnych.

Literatura

Uwagi

Temat HK2i2013 (2 osoby)

Dyplomant

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Symulacja przeptywu energii w samochodzie hybrydowym.

Tytul w j. angielskim

Simulation of the energy flow in hybrid car

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

hybrydowym o napegdzie elektryczno-spalinowym.

Zadania do wykonania

Zadania:

-opracowanie modelu matematycznego pojazdu,
-implementacja komputerowa modelu,

-wykonanie interfejsu do wprowadzania danych i wizualizacji
wynikow.

Literatura

Uwagi

Temat KR1i2013 (2 osoby)

Dyplomant




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Optymalizacja ruchu robota mobilnego z wykorzystaniem modelu
grafowego.

Tytul w j. angielskim

Optimization of the mobile robot movement by using graph model.

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

dla platformy mobilnej poruszajacej si¢ miedzy przeszkodami, z
wykorzystaniem algorytmow grafowych.

Zadania do wykonania

Opracowac :

-reprezentacj¢ Srodowiska i sposoby jego edycji,
-reprezentacjg trajektorii ruchu w postaci grafu,
-algorytm wyznaczania $ciezki minimalne;j,
-wizualizacje ruchu platformy mobilnej w srodowisku z
przeszkodami.

Literatura

Uwagi

Temat KR2i2013 (2 osoby)

Dyplomant

Temat pracy dypl. inz.

System wizyjny dla toru testowego PKM

Temat pracy (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.

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 dypl. inz. (jez.

pol.)

Temat ZK10i2013

Multisensorowa platforma robota mobilnego do zadan SLAM poruszajaca
si¢ w warunkach zewngtrznych

Temat pracy (jez. ang.)

A multisensor mobile robotic platform for SLAM task that moves in external
conditions

Opiekun pracy prof. Z Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Tomasz Merta
Cel pracy Realizacja platformy mobilnej do zadan SLAM zaopatrzona w czujniki

okreslajace potozenie robota w warunkach zewngtrznych.

Zadania do wykonania

1. Projekt oprzyrzadowania robota mobilnego
2.Projekt integracji informacji z sensoréw
3. Implementacja wybranego algorytmu wspomagajacego nawigacje.

Zrédla

- Alan A., Pritsker B. Introduction to Simulation and SLAM, 1995
- Zonela, A., Taraglio, S., & Casaccia, C. R. (2000). Autonomous Robot
Navigation (pp. 117-122)

Liczba wykonawcow

2: Mateusz Bodziak, Szymon Grocholski

Uwagi

Temat ZK11i2013




Temat pracy dypl. inz.
(jez. pol.)

Platforma mobilna, zaopatrzona w kamere umozliwiajaca podazanie robota za
znakowanym obiektem

Temat pracy (jez. ang.)

A mobile platform equipped with a video camera that enables a robot to follow a
labeled object

Opiekun pracy prof. Z Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Tomasz Merta
Cel pracy Realizacja platformy mobilnej, ktora podaza za znakowanym obiektem w

oparciu o algorytmy przetwarzania obrazu.

Zadania do wykonania

1. Projekt podwozia robota mobilnego oraz modutu akwizycji obrazu
2. Integracja platformy
3. Projekt oraz implementacja algorytmu przetwarzania obrazu.

Zrédia

- Gonzales RC, Woods RE, Digital Image Processing, Prentice Hall 2007
- Bradsky G, Kaehler A, Computer Vision with OpenCV Library, O’Reilly
2008

Liczba wykonawcow

1-2: Szymon Richert

Uwagi

Temat ZK 1212013 (wykorzystanie jednostki Raspberry PI oraz OpenCV)

Temat pracy dypl. inz.

Sztuczny gitarzysta

Temat pracy (jez. ang.)

Artificial guitar player

Opiekun pracy

prof. Z Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Tomasz Merta

Cel pracy

System realizujacy gre wybranej melodii na gitarze, ktory umozliwia
zautomatyzowane pobudzanie strun oraz wywieranie nacisku na struny na
wybranych progach gitary.

Zadania do wykonania

1. Projekt modutu pobudzajacego struny

2. Projekt modutu naciskania na struny

3. Integracja modutéw w oparciu o wybrana jednostke obliczeniowa
4. Implementacja melodii dla sztucznego gitarzysty.

Zrédia

- Motokawa, Y.; Saito, H.; , "Support system for guitar playing using
augmented reality display," Mixed and Augmented Reality, ISMAR
2006, pp.243-244, 22-25 Oct. 2006

- http://compressorheadband.com

Liczba wykonawcow

1: Bach Mateusz

Uwagi

Temat pracy dypl. inz.
Temat pracy (jgz. ang.)
Opiekun pracy
Konsultant pracy

Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrodla

Liczba wykonawcow

Uwagi

Temat ZK13i2013

Srodowisko symulacyjne agentow zaganiajacych
Simulation environment of herding agents

Dr hab. inz. Wojciech Jedruch

Mgr inz. Michat Wojcik

Utworzenie srodowiska umozliwiajacego badania strategii komunikujacych sig
agentow w problemie zaganiania.

1. Zapoznanie si¢ ze srodowiskiem JADE

2. Budowa dwuwymiarowego srodowiska symulacyjnego z wizualizacja poruszania
si¢ 1 komunikacji grupy agentéw zaganiajacych bierne jednostki

3. Opracowanie elementarnych zasad wspolpracy agentow.

5.M. Wooldridge. Introduction to MultiAgent Systems. J.Wiley&Sons, 2002.

1. B. Dunin-Kgplicz and Rineke Verbrugge, Teamwork in Multi-Agent Systems: A
Formal Approach., Wiley and Sons, July 2010.

2. Gerhard Weiss, editor. Multiagent Systems: A Modern Approach to Distributed
Artificial Intelligence. MIT Press, Cambridge, MA, 1999.

3.Telecom Italia Lab, Java Agent DEvelopment Framework Documentation.

11lub2

Temat WJ1i2013 (liczba wykonawcow zwiazana jest z zakresem pracy)




Temat pracy dypl. inzynierskiej

GSM-R — model oparty na sieci bezprzewodowe;.

Temat w jez. ang.

GSM-R — model based on wireless network.

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

rozwiazaniach bezprzewodowych (ZigBee).

Zadania do wykonania

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

Zrodia

http://www.willtek.com/english/technologies/gsmr

Liczba wykonawcow

2

Uwagi

Temat ZK 1412013 (Projekt skomplikowany)

Temat projektu/pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

Model struktury integrujacej wezly automatyki transportu
kolejowego.

Temat w jez. ang.

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

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. M. Czubenko, mgr inz. J. Wszotek

Cel pracy

Stworzenie stanowiska laboratoryjnego symulujacego
zarzadzanie pociagami oraz zwrotnicami kolejowymi z
jednoczesna predykcja potozenia pociagu

Zadania do wykonania

1. Opracowanie koncepcji dla modelu struktury informatyczne;j
integrujacej wezty automatyki transportu kolejowego,

2. Symulacje dziatania modelu struktury w informatycznym
srodowisku sieciowym.

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat ZK15i2013

Temat pracy dypl. inzynierskiej

Rzeczywisty model lokomotywy w skali TT

Temat pracy w jez. ang.

Realistic model of a locomotive in the TT scale

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

M. Czubenko

Cel pracy

Zamodelowanie rzeczywistego zachowania si¢ lokomotywy
elektrycznej, z uwzglednieniem parametrow pogodowych

Zadania do wykonania

Opracowanie modelu matematycznego. Implementacja
mikrokontrolera sterujacego lokomotywa

Zrédla
Liczba wykonawcéow 1
Uwagi Temat ZK 1612013




Temat pracy dypl. inz. (jez. pol.)

Rozpoznawanie uktadu szachownicy za pomoca kamery z ramienia
robota

Temat pracy w jez. ang.

Recognition of chessboard by image from robot arm camera

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

M. Czubenko. T. Merta

Cel pracy

Stworzenie oprogramowania zdolnego rozpoznawac uktad pionkow
na szachownicy, bez znakowania.

Zadania do wykonania

1. Koncepcja katdw ramienia robota do rozpoznania pionkow
2. Opracowanie algorytmu rozpoznawania pionkow
3. Implementacja

Zrédia »Metody klasyfikacji obiektow w wizji komputerowej” Katarzyna
Stapo, PWN 2011
Uwagi Temat ZK17i2013 (1 wykonawca)

Temat pracy dypl. inz. (jez. pol.)

Szachownica elektroniczna

Temat pracy w (jez. ang.)

Digital chessborad

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

M. Czubenko

Cel pracy

Projekt oraz realizacja szachownicy reagujacej na potozenie
pionkow, potaczonej z komputerem klasy PC (WiFi lub Bluetooth),
wykrywajacej btad ruchu.

Zadania do wykonania

1. Wybor sensoréw na szachownicy, lub w pionkach
2. Projekt plytki wykrywajacej obiekty i taczacej si¢ z PC
3. Implementacja

Zréodia

Just, Tim; Burg, Daniel S. (2003), U.S. Chess Federation's Official
Rules of Chess (5th ed.), McKay

Liczba wykonawcow

Temat ZK18i2013 (1wyk.)

Uwagi

hasto: elektroniczna szachownica (DGT — Digital Gain Technology)

Temat pracy dypl. inz. (jez. pol.)

Projekt i realizacja hexapoda (robot-pajak)

Temat pracy w (jez. ang.)

Project and realization of hexapod (spider-robot)

Opiekun pracy

prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

M. Czubenko

Cel pracy

Zaprojektowanie oraz realizacja fizyczna hexapoda opartego na 18
serwomechanizmach, oraz implementacja sterowania ruchem po
terenie plaskim za pomoca pada

Zadania do wykonania

1. Projekt hexapoda
2. Realizacja fizyczna
3. Przeglad algorytmow sterowania, wybor i implementacja

Zrédia

,Hexapod locomotion: A nonlinear dynamical systems approach”
Campos, R.; Matos, V.; Santos, C.; IECON 2010

Liczba wykonawcow

1. Przemystaw Czechura

Uwagi

Temat ZK 1912013




Temat pracy dypl. inz. (jez.
pol.)

Problem sterowania manipulatorem robota z wykorzystaniem obrazu z
kamery w celu rozwiazania problemu teorii grafow na tablicy

Temat pracy w jez. ang.

Camera-Retrieved-Image-Guided Robotic Arm Control Method for Graph
Theory Problems Solving on a Whiteboard

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

Czubenko Michat

Cel pracy

Zebranie wiadomosci z zakresu przetwarzania obrazu, teorii grafow.
Zdobycie umiejetnosci wykorzystania wlasciwych narzedzi do implementacji
algorytmow sterowania robotem i kamera. Implementacja i weryfikacja
stworzonych algorytméw. Przeprowadzenie praktycznych doswiadczen.

Zadania do wykonania

1. Identyfikacja wymagan.

2. Analiza podobnych rozwigzan.

3. Projekt i implementacja algorytmow.
4. Przeprowadzenie praktycznych testow.

Zrodia

Liczba wykonawcow

1. Sylwester Fraczek

Uwagi Temat ZK20i2013

Temat pracy dypl. Toolbox algorytméw roju czasteczek (PSO) dla Srodowiska MATLAB
inzynierskiej

Temat w j. ang. PSO-Toolbox for the MATLAB environment

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Bialaszewski

Konsultant pracy

Cel pracy Praca ma na celu zaimplementowanie algorytmow optymalizacji rojem czasteczek

(PSO) w §rodowisku MATLAB-a

Zadania do wykonania

e implementacja wybranych algorytmow — Matlab

e zrealizowanie programow demonstracyjnych

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

o przyklady wynikdéw bezposrednich/symulacyjnych (ilustrujace dziatanie
algorytméw), 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.
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Uwagi

Temat TB1i2013




Temat pracy dypl. inz.

Toolbox algorytméw ewolucyjnych w srodowisku MATLAB dla
zadan optymalizacji parametrycznej i strukturalnej

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Biataszewski
Konsultant pracy
Cel pracy Praca ma na celu zaimplementowanie wybranych algorytméw ewolucyjnych

przeznaczonych dla dowolnego zadania optymalizacji parametrycznej i
strukturalnej. Nalezy tak opracowaé owe algorytmy by wykorzystac je do uczenia
systemow rozmytych i sztucznych sieci neuronowych zrealizowanych w
odpowiednich toolbox-ach w MATLAB-a

Zadania do wykonania

¢ implementacja wybranych algorytméow — Matlab

e zrealizowanie programéw demonstracyjnych

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

e wyniki numeryczne i ich opracowanie graficzne,

o przyktady wynikow bezposrednich/symulacyjnych (ilustrujace dziatanie
algorytmow), wnioski (zalety, ograniczenia metody/programu, kierunki rozwoju
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
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Uwagi

Temat pracy dypl. inz.

Temat TB2i2013

Synteza strukturalna i parametryczna analogowych regulatoréw
zastosowaniem hierarchicznego algorytmu genetycznego

Opiekun pracy dr inz. Tomasz Bialaszewski
Konsultant pracy
Cel pracy Celem pracy jest zastosowanie hierarchicznego algorytmu genetycznego do

automatycznej syntezy regulatorow analogowych stuzacych sterowaniu
modelami obiektéw dynamicznych

Zadania do wykonania

e implementacja genetycznego programowania w srodowisku MATLAB

e przeprowadzenie symulacji automatycznej syntezy uktadow
analogowych

e opracowanie wynikdw numerycznych

e przedstawienie wnioskow (zalety, ograniczenia metody/programu,
kierunki rozwoju programu).

Literatura

[1] T.Kaczorek: Teoria sterowania i systemow. PWN, Warszawa, 1996

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

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

[4] Man K.S, Tang K.S., Kwong S., Lang W.A.H.: Genetic Algorithms for
Control and Signal Processing. Springer-Verlag, London 1997.
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Uwagi

Temat TB3i2013



Temat pracy dypl. inz.

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

przygotowanie modelu graficznego mapy (np. jako mod do RailWorks
3: Train Simulator 2012 lub Trainz Simulator 201).

Zadania do wykonania

e Rozpoznanie terenowe i implementacja tekstur i grafiki

e Projekt panelu sterowania i metod sterowania torami (harmono-
gram zwrotnic)

e Realizacja projektu

Zrodia
Liczba wykonawcow 2
Uwagi Temat ZK21i2013

Temat pracy dypl. inz.

Tréjwymiarowy 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 implementacja efektow pogodowych (np. wichury, powo-
dzi itp.)

Zadania do wykonania

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

Zrédla
Liczba wykonawcow 2
Uwagi Temat ZK22i2013




Temat pracy dypl. inzynierskiej

Temat pracy w j¢z. ang.

Opiekun pracy

Konsultant pracy

Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrodta
Liczba wykonawcow

Uwagi

Temat pracy dypl. inzynierskiej
Temat pracy w jez. ang.

Opiekun pracy
Konsultant pracy
Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrédia
Liczba wykonawcow

Uwagi

System wizualizacji odczytow z czujnikow inercyjnych z uzyciem
Raspberry Pi

Visualistation of inertial sensors data with Rapberry Pi
Prof. dr hab. Inz. Z. Kowalczuk

Mgr inz. A. Cichosz

Stworzenie aplikacji wizualizujacej w czasie rzeczywistym odczyty z
czujnikéw inercyjnych

Ustanowienie komunikacji pomigdzy komputerem i czujnikami
Zapisywanie danych
Wizualizacja

1

Temat ZK2312013

System sterowania kolejka PIKO z uzyciem Arduino i Raspberry Pi
PIKO train model control system with Arduino and Rapberry Pi
Prof. dr hab. inz. Z. Kowalczuk

Mgr inz. A. Cichosz

Stworzenie systemu bezprzewodowego sterowania kolejka z uzyciem
Rapberry Pi (stacja bazowa) oraz Arduino (modut w kolejce) potaczonych
modutami radiowymi.

Ustanowienie komunikacji pomigdzy stacja bazowa i wykonawcza
Sterowanie silnikiem kolejki z uzyciem mostka H
Aplikacja sterowania na stacji bazowej ze zdalnym dostgpem

1
Temat ZK2412013



Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Wyznaczanie linii wsparcia i oporu dla indeksu WIG20 z
uzyciem wolumenu.

Tytul w j. angielskim

Computation of resistance/support line for capital markets using
quotations and volume

Opiekun pracy Dr hab. inz. Andrzej Dyka
Konsultant pracy Dr hab. inz. Andrzej Dyka
Cel pracy Jednym z najczgsciej uzywanych instrumentéw prognostycznych

na rynkach kapitatowych sa linie oporu i wsparcia. Celem pracy
jest wykonanie oprogramowania, wyznaczajacego w/w linie z
wykorzystaniem danych: notowania i wolumenu transakcji.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie algorytmu wyznaczania linii oporu i wsparcia z
uzyciem wolumenu.

2. Wpykonanie oprogramowania do implementacji
opracowanego algorytmu.

3. Weryfikacja dzialania oprogramowania w oparciu o
bezptatne dane dostgpne w Internecie.

4. Analiza mozliwosci zaimplementowania opracowanego
algorytmu na platformie transakcyjnej z uzyciem programu
Metatrader.

Literatura [1]J. Murphy, "Analiza techniczna rynkow finansowych", WIG
PRESS 1999.
[2] B.P.Lathi,, "Teoria sygnatow i uktadow telekomunikacyjnych",
PWN, 1970.

Uwagi Wymagane zaliczenie przedmiotu ,,Podejmowanie decyzji

kapitatlowych” oraz znajomos¢ pakietu MATLAB.

Dyplomant

Temat AD1i2013

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Wyznaczanie linii wsparcia i oporu dla rynkéw indeksu WIG20
z uzyciem notowania kursu wymiany.

Tytul w j. angielskim

Computation of resistance/support line for FOREX using quotations

Opiekun pracy Dr hab. inz. Andrzej Dyka
Konsultant pracy Dr hab. inz. Andrzej Dyka
Cel pracy Jednym z najczgsciej uzywanych instrumentéw prognostycznych

na rynkach walutowych sa linie oporu i wsparcia. Celem pracy
jest wykonanie oprogramowania, wyznaczajacego w/w linie.

Zadania do wykonania

5. Opracowanie algorytmu wyznaczania linii oporu i wsparcia z
uzyciem notowan kursu wymiany.

6. Wykonanie oprogramowania do implementacji
opracowanego algorytmu.

7. Weryfikacja dzialania oprogramowania w oparciu o
bezptatne dane dostgpne w Internecie.

8. Analiza mozliwo$ci zaimplementowania opracowanego
algorytmu na platformie transakcyjnej z uzyciem programu
Metatrader.

Literatura

[1]J. Murphy, "Analiza techniczna rynkow finansowych", WIG
PRESS 1999.

[2] B.P.Lathi,, "Teoria sygnatow i uktadéw telekomunikacyjnych",
PWN, 1970.

Uwagi

Wymagane zaliczenie przedmiotu ,,Podejmowanie decyzji
kapitalowych” oraz znajomo$¢ pakietu MATLAB.

Dyplomant

Temat AD2i2013




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

System autoryzacji na potrzeby inteligentnego budynku oparty na
pomiarze odciskow palcow

Opiekun pracy prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy dr inz. Mariusz Domzalski
Cel pracy Celem pracy jest zaprojektowanie i implementacja odpowiedniego

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

Zadania do wykonania

1. Wybor odpowiednich algorytméw rozpoznawania odciskow
palcow.

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

Publikacje naukowe dotyczace wybranych algorytmow.

Uwagi

Temat pracy inZynierskiej
(jez. pol.)

Temat ZK25i2013:: Paca zlozona z czgsci teoretycznej (przeglad
algorytmoéw rozpoznawania odciskow palcow) i czg$ci praktycznej
(implementacja algorytméw i systemu autoryzacji).

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 roznych obiektéw na
podstawie ich ksztattow 1 koloréw. A nastgpnie przygotowanie
danych do wystania za pomoca modutu WLAN do komputera
stacjonarnego.

Zadania do wykonania

4. Projekt i realizacja nowego komputera poktadowego dla ro-
bota typu Qfix umozliwiajacego integracje z siecia WLAN
oraz kamera internetowa.

5. Projekt i realizacja algorytmow rozpoznawania ksztattow i
kolorow na komputerze poktadowym robota typu Qfix.

Zrédia

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

Liczba wykonawcow
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Uwagi

Temat ZK26i2013



Temat pracy inzynierskiej

Rozpoznawanie emocji uzytkownika za pomoca sensoréow

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 emocj¢ 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

Zrédla
Liczba wykonawcéw 2
Uwagi Temat ZK27i2013

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
podpiccie zewngtrznych bibliotek do sterowania agentami.

Zadania do wykonania

1. Projekt aplikacji, interfejsoéw do komunikacji z zewngtrznymi
modutami oraz zbioru mozliwych obiektow, prostych agentow i
elementoéw Srodowiska.

2. Implementacja

Zrédia

Liczba wykonawcow
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Uwagi

Temat pracy inz. (jez. pol.)

Temat ZK28i2013

Wykrycie prostych cech i w efekcie rozpoznanie obiektow (niewiele
rozniacych si¢ od siebie) za pomoca kamery umieszczonej na ramie-
niu robota produkcyjnego

Temat pracy inz. (jez. ang.)

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

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Czubenko Michat

Cel pracy

Za pomoca kamery i zdje¢ robionych z r6znych katéw nalezy wybraé
wlasciwy, zadany wczesniej obiekt. Obiekty powinny si¢ nieznacznie
rozni¢ ksztaltem i faktura.

Zadania do wykonania

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

Zrédia

Liczba wykonawcow
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Uwagi

Temat ZK29i2013




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Zaawansowany program edukacyjny emulujacy praceg zestawu
mikroprocesorowego DSM-51

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (j. ang.)

An advanced educational software emulating the performance of the
DSM-51 microprocessor kit

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant pracy dr inz. Janusz Kozlowski
Cel pracy W ramach pracy dyplomowej studenci wykonuja zarowno prace

programistyczng (tworzenie oprogramowania w jezyku C++), jak tez
poszerzaja swoje wiadomosci zwiazane z mikroprocesorami i
mikrokontrolerami. Niezbgdne jest rowniez doktadne zapoznanie si¢ ze
specyfikacja zestawu dydaktycznego DSM-51 oraz opisami modeli
wspotpracujacych z zestawem dydaktycznym.

Zadania do wykonania

- przygotowac oprogramowanie (C++) umozliwiajace komputerowa emulacje
pracy zestawu dydaktycznego oraz $ledzenie wykonywania asemblerowych
programow uzytkownika;

- zrealizowa¢ interfejs graficzny do wizualizacji na ekranie komputera
efektow dzialania mikrokontrolera 8051 i calego zestawu DSM-51;

- opracowac pakiet dydaktyczny do wykorzystania w ramach zajeé¢ w
laboratorium techniki mikroprocesorowe;.

- Galka P., Gatka P.: Podstawy programowania mikrokontrolera 8051.
Wyd. Naukowe PWN S.A. Warszawa 2006.
- Krzyzanowski R.: Uktady mikroprocesorowe. PWN Warszawa 2007.

Liczba wykonawcow

Temat JK1i2013 (2 osoby)

Uwagi

oczekiwana dobra znajomos$¢ mikrokomputeréw jednouktadowych

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Dedykowane srodowisko symulacyjne do wizualizacji i weryfikacji
rozproszonych algorytméw sterowania miniaturowymi pojazdami
inspekcyjnymi

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (j. ang.)

Dedicated simulation environment for visualization and verification of
distributed algorithmic control of miniature inspection vehicles

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant pracy dr inz. Janusz Kozlowski
Cel pracy W ramach dyplomu inzynierskiego studenci wykonuja zaro6wno prace

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

poszerzaja swoje wiadomosci zwiazane 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 rozproszonego
sterowania pojazdami inspekcyjnymi;

- dokona¢ implementacji dedykowanego §rodowiska symulacyjnego
umozliwiajacego rownolegle przetwarzanie zadan;

- zrealizowac interfejs graficzny do wizualizacji ruchu zespotu pojazdow w
definiowanym programowo otoczeniu ($ciezki, przeszkody) — ksztalty
animowanych robotow wzorowa¢ na rozwiazaniach Q-fix i Lego;

- przygotowacd projekt stanowiska dydaktycznego (np. z dostgpem przez
Internet) do wykorzystania w laboratorium robotéw mobilnych.

Zrédia

- 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 robotow. Wyd. Naukowo-Techniczne,
Warszawa, 2006.

Liczba wykonawcow

Temat JK2i2013 (2 osoby)

Uwagi

potrzebne doswiadczenie w programowaniu robotow Q-fix i Lego




Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Uniwersalne narzedzie programistyczne do kompilacji procedur
asemblerowych i testowania systemow mikroprocesorowych

Temat pracy dyplomowej | Universal tool program for compiling the assembly language procedures
inzynierskiej (j. ang.) and testing the microprocessor systems

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski

Konsultant pracy dr inz. Janusz Koztowski

Cel pracy Przy realizacji tematu wymagana jest zarowno praca praktyczna

(programowanie w jezyku C++), jak tez zapoznanie si¢ ze specyfikacja
gotowych modeli urzadzen elektronicznych wspotpracujacych z
mikroprocesorami 8-bitowymi rodziny Intel.

Zadania do wykonania

- przygotowaé oprogramowanie umozliwiajace symulacj¢ dziatania wybranych
mikroprocesorow rodziny Intel (8051, 8085) oraz kompilacjg i interpretacje
testowanych programow asemblerowych;

- zrealizowac interfejs graficzny do wizualizacji na ekranie efektow dziatania
symulowanych systeméw mikroprocesorowych;

- zaprojektowac uktady sprzggajace umozliwiajace dotaczanie gotowych modeli
urzadzen elektronicznych do wejs¢ komputera;

- opracowac pakiet dydaktyczny do wykorzystania w ramach katedralnego
laboratorium techniki mikroprocesorowe;.

Zrédia

- Misurewicz P.: Uktady mikroprocesorowe. WNT Warszawa 1983.

- Pienkos J., Moszczynski S., Pluta A.: Uktady mikroprocesorowe
8080/8085 w modutowych systemach sterowania. WKiL
Warszawa 1988.

Liczba wykonawcow

Temat JK3i2013 (2 osoby)

Uwagi

wskazana dobra znajomos$¢ techniki mikroprocesorowej

Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej

Modelowanie i estymacja parametrow ciaglych systemow automatyki
przemystowej

Temat pracy dyplomowej | Modelling and parameter estimation of continuous industrial automation
inZynierskiej (j. ang.) systems

Opiekun pracy dr inz. Janusz Koztowski

Konsultant pracy dr inz. Janusz Koztowski

Cel pracy Opracowujac podany temat dyplomant powinien wykazac¢ si¢ wiedza w

zakresie metod modelowania i algorytmoéw identyfikacji. Student
powinien tez zdoby¢ umiejgtno$¢ 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,
metode momentow Poissona, metodg operatora delta) do identyfikacji
parametrow modeli ciaglych;

- zbadac¢ jakos$¢ i doktadnos¢ identyfikacji w srodowisku MATLAB;

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

Zrodia

- 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.

Liczba wykonawcow

Temat JK4i12013 (1 osoba)

Uwagi

wymagana podstawowa wiedza nt. metod numerycznych (catkowanie)




Temat pracy dypl. inzynierskiej
Temat pracy w jgz. ang.
Opiekun pracy

Konsultant pracy

Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrédla

Liczba wykonawcow

Uwagi

Temat pracy dypl. inzynierskiej
Temat pracy w jez. ang.)
Opiekun pracy

Konsultant pracy

Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrodia

Liczba wykonawcow

Uwagi

Rozproszony system do pomiardw i sterowania na bazie komputera wbudowanego
Distributed system for measurements and control based on an embedded computer

dr inz. Mariusz Domzalski

Celem pracy jest zaprojektowanie i realizacja rozproszonego systemu do pomiaréw i
sterowania sktadajacego si¢ z centralnego komputera wbudowanego o niewielkich
rozmiarach i poborze mocy oraz ze zbioru weztow, z ktorych kazdy wyposazony jest w
jeden lub wigcej czujnikdéw pomiarowych (temperatura, naswietlenie, itp.) oraz jedno lub
wigcej wyjs$¢ (cyfrowych badz analogowych), do ktérych mozna podtaczy¢ proste
clementy wykonawcze. Wezty potaczone za pomoca sieci z komputerem centralnym
zbieraja dane i przesylaja je do komputera centralnego, ktory wysyta do weztow
odpowiednie rozkazy sterujace umozliwiajace ustawienie stanu wyjs¢ sterujacych.
Odpowiednie oprogramowanie wspotpracujace z komputerem centralnym powinno
umozliwia¢ podglad wielkosci mierzonych oraz kontrolg wyjs¢ sterujacych.

System do pomiar6éw i sterowania zbudowany na komputerze wbudowanym, ktéry moze
pracowaé w sieci.

Oprogramowanie umozliwiajace przechowywanie i przegladanie danych pomiarowych
oraz kontrol¢ wyjs$¢ sterujacych.

4. Internet.
5. Dokumentacja producentdow sprzgtu oraz oprogramowania.

1-2

Temat MD1i2013
Praca praktyczna. Wymaga znajomosci zardwno technik programowania, baz danych,
sprzetu wbudowanego oraz czujnikow.

System alarmowy z mozliwoscia oceny zarejestrowanych zdarzen
An alarm system with events recording and evaluation

dr inz. Mariusz Domzalski

Celem pracy jest zaprojektowanie i implementacja prostego systemu alarmowego,
korzystajacego z kilku rodzajow czujnikow, ktory bedzie rejestrowat wystgpujace w
monitorowanym obiekcie zdarzenia takie jak np. otwarcie drzwi/okien, wystapienie ruchu
czy przycisnigcie przycisku alarmowego. Zdarzenia maja by¢ zapisywane w bazie danych,
ktorej zawarto$¢ mozna przegladaé za pomoca odpowiedniego oprogramowania.

4. System alarmowy zbudowany na komputerze wbudowanym.

5. Oprogramowanie do rejestracji oraz przegladania zdarzen alarmowych.

1. Internet.
2.  Dokumentacja producentdw sprz¢tu oraz oprogramowania.

1-2
Temat MD2i2013

Praca praktyczna. Wymaga znajomoS$ci zaré6wno technik programowania, baz danych,
sprzgtu oraz czujnikow.



Temat pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

Temat pracy w j¢z. ang.
Opiekun pracy
Konsultant pracy

Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrodia

Liczba wykonawcow

Uwagi

Temat pracy dypl. inzynierskiej

Temat pracy w jgz. ang.

Opiekun pracy
Konsultant pracy

Cel pracy

Zadania do wykonania

Zrédla

Liczba wykonawcow

Uwagi

Aplikacja monitorujaca trajektorie pieszego na podstawie danych z urzadzenia mobilnego

Application for pedestrain trajectories identyfication based on data from a moblie device

dr inz. Mariusz Domzalski

Celem pracy jest zaimplementowanie oprogramowania, ktére powinno pobiera¢ dane z
odbiornika GPS podtaczonego do urzadzenia mobilnego posiadanego przez pieszego oraz
przesylac je za pomoca internetu do odpowiednio przygotowanej bazy danych. Zapisane w
bazie dane po odfiltrowaniu (np. za pomoca filtru Kalmana) powinny zosta¢ naniesione (w
postaci trajektorii przebytej przez pieszego) na mapg i tak przedstawione uzytkownikowi
systemu.

6. Przygotowanie oprogramowania na urzadzenie mobilne, ktore pobiera dane z
urzadzenia GPS i przesyta je do bazy danych.

7. Przygotowanie bazy danych oraz oprogramowania filtrujacego dane oraz
obrazujacego trajektorie wynikowe na mapie.

4. Internet.
5.  Dokumentacja producentow sprzgtu oraz oprogramowania.

1-2
Temat MD3i2013

Praca programistyczna. Wymaga znajomosci programowania urzadzen mobilnych, baz
danych oraz podstawowych algorytméw wyznaczania trajektorii.

Estymacja i sterowanie trajektoriami samolotu bezzatogowego na bazie modelu
matematycznego

Estimation and control of unmanned aerial vehicle (UAV) trajectories based on a
mathematical model

dr inz. Mariusz Domzalski

Celem pracy jest opracowanie i implementacja algorytmu estymacji stanu samolotu
bezzalogowego korzystajac z modelu matematycznego. Nastgpnie, na postawie danych z
estymatora stanu, nalezy przygotowac proste algorytmy sterowania, ktore zapewnia, ze
samolot przebedzie zadana przez operatora trajektorig.

5. Przygotowanie algorytmu estymacji stanu samolotu bezzatogowego, biorac pod
uwage mozliwosci praktycznej realizacji takiego zadania (do pomiaru dostgpne
sa tylko niektore zmienne stanu).

6. Przygotowanie prostych algorytmoéw sterowania, ktore zapewnia przebycie przez
samolot bezzatogowy trajektorii zadanej przez operatora.

e Internet.
e  Ksiazki i publikacje dostgpne u opiekuna pracy.

1-2
Temat MD4i2013

Praca teoretyczna. Wymaga znajomos$ci programowania i symulacji oraz podstaw z teorii
estymacji oraz sterowania obiektami dynamicznymi.

=N



