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Wersja papierowa znajduje sie w sekretariacie katedry,
gdzie tez nalezy zarejestrowac wybor tematu.

Zamiar wyboru konkretnego tematu (zgodnego z programem studiow) w
innej katedrze musi zaakceptowac i zarejestrowac Kierownik Katedry
macierzyste;.



Temat w jezyku pol.

UMIE — Uniwersalny enkoder do obrazéw medycznych

Temat w jezyku ang.

UMIE — Universal Medical Image Encoder

Opiekun pracy

Prof. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. K. Szymanski

Cel pracy

Na podstawie otwartych zbioréw danych medycznych, nalezy
opracowac uniwersalny enkoder, ktory bedzie mogt by¢
wykorzystany przy budowie modeli bazujgcych na obrazach
medycznych.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury zwigzanej z transferem wiedzy w sztucznych
sieciach neuronowych.

2. Przeglad literatury zwigzanej z budowaniem modeli opartych o
sieci typu transformer.

3. Wybdr oraz przygotowanie zbiorow danych treningowych na
podstawie otwartych zbioréw danych.

4. Opis wybranych algorytmow.

5. Projekt i opracowanie modelu.

6. Wybor oraz przygotowanie danych testowych.

7. Walidacja modelu.

8. Przeprowadzenie analizy porownawczej (UMIE vs sie¢
pretrenowana na ImageNet) i dyskusja otrzymanych wynikow.

Zrodta

1. Mensink, Thomas, et al. "Factors of influence for transfer learning
across diverse appearance domains and task types." arXiv preprint
arXiv:2103.13318 (2021).

2. Cheplygina, Veronika. "Cats or CAT scans: Transfer learning from
natural or medical image source data sets?." Current Opinion in
Biomedical Engineering 9 (2019): 21-27.

3. Bao, Hangbo, Li Dong, and Furu Wei. "Beit: Bert pre-training of
image transformers." arXiv preprint arXiv:2106.08254 (2021).

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

Temat w jezyku pol.

ZK1: Zarezerwowane: B. Klaudel

System Wieloagentowy do sterowania pociggami PKM

Temat w jezyku ang.

Multi Agent System for trains control

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Marlena Gruba

Cel pracy

Nalezy opracowaé¢ System Wieloagentowy sterujgcy pociggami
znajdujgcymi sie w Laboratorium Integracji Systemoéw
Automatyki.

Zadania do wykonania

1. Zapoznac sie z tematem Systeméw Wieloagentowych.
2. Wybra¢ algorytm sterowania pojedynczym agentem i go
zaimplementowac.

3. Opisa¢ wyniki pracy.

Zrodta

1. An Introduction to MultiAgent Systems, 2nd Edition,
Michael Wooldridge

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

ZK2:




Temat w jezyku polskim

Modelowanie i symulacja interaktywnosci robota
mobilnego ze srodowiskiem

Temat w jezyku ang.

Modeling and simulation of the interactivity of the mobile robot
with the environment

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

dr inz. Jakub Wszotek

Cel pracy

Budowa modelu semantycznego (opartego na hipergrafie) dla
interakcji robota-odkrywcy ze Swiatem rzeczywistym. Dla
uzyskania petniejszej funkcjonalnosci, hierarchiczng strukture
nawigacyjng warto zastgpi¢ ontologia, ktéra uwzgledniajgc
aspekt nawigacji robotéw, powinna by¢ otwarta na
modelowanie innych aspektéw Swiata rzeczywistego.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literaturowych rozwigzan,

2. Opracowanie ontologii - metody opisu $rodowiska,
3. Opracowanie implementacji wybranego rozwigzania,
4. testy i opracowanie wynikow.

Zrodia

1. G. Kim, I. Suh, and H. Suh, “Ontology-based unified robot knowledge for service
robots in indoor environments,” IEEE Trans. on Systems Man and Cybernetics - Part
A, vol. 41, pp. 492-509, 2011.

2. E. Scioni et al., “Hierarchical hypergraphs for knowledge-centric robot systems: a
composable structural meta model and its domain specific language NPC4, J.SE for
Robotics, vol. 7, no. 1, pp. 55-74, 2016.

3. A. Rosinol et. al. ... and L. Carlone, “Kimera: from slam to spatial perception with 3d
dynamic scene graphs. arXiv preprint:2101.06894 (2021).

4. Faiza Gul et al., A comprehensive study for robot navigation techniques,
DOI:10.1080/23311916.2019.1632046 (2019).

Liczba wykonawcoéw

1

Uwagi

ZK3:

Temat w jezyku polskim

Projektowanie prostego sterownika uktadow
dynamicznych z wykorzystaniem Q-learningu

Temat w jezyku ang.

Designing a simple controller of dynamical systems with the
use of Q-learning

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

dr inz. Mariusz Domzalski

Cel pracy

Zastosowanie uproszczonej wersji metody samodoskonalenia
sie sterownika w oparciu o strategie sterowania Q-learning.
Metoda Q-learningu stuzy¢é moze do projektowania
doskonalizujgcego sie bezmodelowego algorytmu sterowania
bezposredniego z referencyjng trajektoria sterowania (PI).
Algorytm posiada wersje upraszczong (w kategoriach
ztozonosci: liczby parametrow strojenia i wymiarowosci
macierzy Q). Odpowiednia inicjalizacja macierzy Q pozwala na
bezuderzeniowe przetgczanie z istniejgcego sterownika Pl (o
okreslonych parametrach strojenia Pl). Proces uczenia sie
mozna oprze¢ na zmianach warto$ci zadanej lub obcigzenia.

Zadania do wykonania

1. Analiza metody Q-learningu,

2. Opracowanie algorytmu projektowania,
3. Przeprowadzenie testéw,

5. Opracowanie wynikéw.

Zrodta

1. Stebel K. Practical aspects of the model-free learning control initialization.
20th International Conference on Methods and Models in Automation and
Robotics (MMAR), 2015, pp.453-458. 2. Musiat J., Stebel K., Czeczot J. Self-
improving controller for a class of dynamical processes based on Q-learning
technique. Archives of Control Sciences, 2021, pp. 527-55.

Liczba wykonawcoéw

1

Uwagi

ZK4: Praca z elementami modelowania matematycznego.



https://doi.org/10.1080/23311916.2019.1632046

Temat w jezyku pol.

System Wieloagentowy do kompletowania zaméwien z
magazynu

Temat w jezyku ang.

Multi Agent System for order completion

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Marlena Gruba

Cel pracy

Nalezy opracowa¢ System Wieloagentowy sterujgcy robotami
kompletujgcymi zamdwienia z magazynu. W tym celu nalezy
wykorzysta¢ srodowisko umozliwiajgce symulacje robotéw (np.
program Webots).

Zadania do wykonania

1. Zapoznac¢ sie z tematem Systemow Wieloagentowych.
2. Wybrac¢ algorytm sterowania pojedynczym agentem i go
zaimplementowac.

3. Opisa¢ wyniki pracy.

Zrodta

1. An Introduction to MultiAgent Systems, 2nd Edition,
Michael Wooldridge
2. https://cyberbotics.com/doc/reference/index

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

ZK5:

Temat w jezyku polskim

Wizualny system nawigacji dla robota mobilnego

Temat w jezyku ang.

Visual navigation system for a mobile robot

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Jan Glinko/dr inz. M. Domzalski

Cel pracy

Opracowanie wizualnego systemu nawigaciji dla robota
mobilnego pracujgcego w srodowisku wewnetrznym, ktory
obejmuje mapowanie/SLAM (umozliwiajgce rozpoznanie
przeszkod) oraz generowanie trajektorii ruchu rzeczywistego
robota mobilnego. Warto przy tym rozwazy¢ zastosowanie
Gaussowskiej metody raycastingu, wowczas w procesie
analizy sciezek mozliwych do osiggniecia punktu docelowego
mozna oszacowac gestos¢ rozktadu funkcji celu.

Zadania do wykonania

1. Literaturowy przeglad rozwigzan i algorytmow,

2. Opracowanie metody mapowania,

3. Opracowanie metody planowania $ciezki zwiazanej z p.2,
4. Przeprowadzenie testow,

5. Opracowanie wynikéw.

Zrodta

1. Takayuki Osa. Multimodal trajectory optimization for motion planning. The
International Journal of Robotics Research, 39(8):983-1001, 2020.

2. Wonteak Lim et al. Hybrid trajectory planning for autonomous driving in on-
road dynamic scenarios. IEEE Transactions on Intelligent Transportation
Systems, 22(1):341-355, 2019.

Liczba wykonawcéw

Uwagi

ZK®6: Praca z elementami statystyki matematyczne,;.



https://cyberbotics.com/doc/reference/index

Temat w jezyku pol.

Projekt i sterowanie robota latajagcego w programie
Webots

Temat w jezyku ang.

Building and controlling a flying robot in Webots program

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Marlena Gruba

Cel pracy

Nalezy zaprojektowac¢ i zbudowac robota latajgcego w
programie Webots. Nastepnie opracowac i zaimplementowaé
sterownik.

Zadania do wykonania

1. Zaprojektowac robota w programie Webots.
2. Wybra¢ algorytm sterowania oraz go zaimplementowac.
3. Opisac¢ wyniki pracy.

Zrodta

1. https://www.edx.org/course/introduction-to-aeronautical-
engineering-2

2. Tayyab, Muhammad & Farooq, Umar & Ali, Zafar & Imran,
Muhammad & Shahzad, Faisal. (2013). Design of a Blimp
Based Unmanned Aerial Vehicle for Surveillance. International
Journal of Engineering and Technology. 5. 519-530.

3. https://cyberbotics.com/doc/reference/index

Liczba wykonawcoéw

1 osoba

Uwagi

ZK7:

Temat w jezyku polskim

Planowanie bezkolizyjnych sciezek dla robota mobilnego
operujacego w dynamicznym srodowisku

Temat w jezyku ang.

Planning of collision-free paths for a mobile robot operating in a
dynamic environment

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Jan Glinko

Cel pracy

Budowa lub symulacja autonomicznego robota mobilnego,
wyposazonego w system wizyjny i omijajgcego ruchome
przeszkody podczas wykonywania ruchu do zadanego punktu.

Zadania do wykonania

1. Przeglad dostepnych rozwigzan i algorytmow,
2. implementacja rozwigzania,
3. testy.

Zrodta

1. Faiza Gul, Wan Rahiman & Syed Sahal Nazli Alhady | Kun
Chen (Reviewing editor) (2019) A comprehensive study for
robot navigation techniques,
DOI:10.1080/23311916.2019.1632046

2. Zhong, X., Tian, J., Hu, H. et al. Hybrid Path Planning Based
on Safe A* Algorithm and Adaptive Window Approach for
Mobile Robot in Large-Scale Dynamic Environment.
https://doi.org/10.1007/s10846-019-01112-z

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

ZK8: Mozna wykorzysta¢ robota RosBot dostepnego w
katedrze.



https://www.edx.org/course/introduction-to-aeronautical-engineering-2
https://www.edx.org/course/introduction-to-aeronautical-engineering-2
https://cyberbotics.com/doc/reference/index
https://doi.org/10.1080/23311916.2019.1632046

Temat w jezyku polskim

Implementacja modelu typu zero-shot learning do
klasyfikacji obrazu

Temat w jezyku ang.

Implementation of a zero-shot learning model for image
classification

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Jan Glinko

Cel pracy

Implementacja, trening i testy modelu typu zero-shot learning
do klasyfikacji obrazu.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury,

2. Implementacja wybranej architektury,
3. Przeprowadzenie treningu,

4. Przedstawienie wynikow.

Zrédia 1. www.v7labs.com/blog/zero-shot-learning-guide
2. Literatura z zakresu meta-learningu

Liczba wykonawcow 1

Uwagi ZK9:

Temat w jezyku pol.

Podrzucanie ciasta na pizze poprzez optymalizacje
trajektorii

Temat w jezyku ang.

Toss pizza dough using trajectory optimization

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Marek Grzegorek

Cel pracy

Nalezy zrealizowaé zadanie rozwijania pizzy poprzez jej
podrzucanie wraz z rotacjg. Eksperyment przeprowadzi¢ w
symulacji, gdzie dtonie robota oraz ciasto na pizze nalezy
zamodelowac w sposob uproszczony, umozliwiajgcy
optymalizacje trajektorii. W samym zadaniu sterowania,
reprezentacja pizzy jako ciata migekkiego nie jest konieczna,
natomiast sterowanie nalezy sprawdzi¢ przyjmujgc rozszerzony
model. W trakcie testéw konieczne bedzie ustabilizowanie
trajektorii.

Zadania do wykonania

1. Zapozna¢ sie z metodg sterowania poprzez optymalizacje
trajektorii

2. Zamodelowac uproszczony model dtoni oraz ciasta na pizze
3. Zrealizowa¢ symulacje eksperymentu

4. Okresli¢ zadanie optymalizacyjne umozliwiajgce realizacje zadania
podrzucenia pizzy i jej obrotu w locie

5. Przetestowac¢ sterowanie ze stabilizacjg trajektorii, przyjmujgc
rozszerzony model ciasta

Zrodta

1. Russ Tedrake. Underactuated Robotics: Algorithms for Walking,
Running, Swimming, Flying, and Manipulation (Course Notes for MIT
6.832), Chapter 10.

2. Posa M, Cantu C, Tedrake R. A direct method for trajectory
optimization of rigid bodies through contact. The International Journal
of Robotics Research.

3. Charles Dawson, Pancake flipping via trajectory optimization
https://github.com/dawsonc/pancake_flipper

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

ZK10:




Temat w jezyku pol.

Sterowanie robotem latajgcym ze skrzydiami

Temat w jezyku ang.

Control of a flying robot with wings

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Marek Grzegorek

Cel pracy

Nalezy zrealizowa¢ zadanie sterowania robotem latajgcym ze
skrzydtami. Mozna przyjg¢ ptaski model samolotu. Celem sterowania
jest wylagdowanie na linie.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury dotyczgcej sterowania 2. Przyjg¢ model
robota 3. Zrealizowaé¢ symulacje 4. Zaprojektowac i
zaimplementowac sterownik 5. Przetestowac sterowanie dla
réznych punktéw poczgtkowych

Zrodia

1. Russ Tedrake. Underactuated Robotics: Algorithms for Walking,
Running, Swimming, Flying, and Manipulation (Course Notes for MIT
6.832).

2. Joseph Moore, "Robust Post-Stall Perching with a Fixed-Wing
UAV", PhD thesis, Massachusetts Institute of Technology,
September, 2014

3. Rick Cory, "Supermaneuverable Perching", PhD thesis,
Massachusetts Institute of Technology, June, 2010, Chapter 6

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

ZK11:

Temat w jezyku pol.

Sterowanie robotem ptywajacym wykorzystujgcym wiry

Temat w jezyku ang.

Control of a swimming robot using vortex wakes

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Marek Grzegorek

Cel pracy

Nalezy zrealizowa¢ zadanie sterowania robotem ptywajgcym,
wykorzystujgcym wiry do ptyniecia pod prad. Nalezy
zaprojektowac uktad eksperymentu w symulacji. Zadanie
mozna sprawdzacé w przestrzeni dwuwymiarowej,
reprezentujgc wiry jako zmienne w czasie pole wektorowe,
ktore jest zalezne lokalnie od ruchu robota.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury dotyczgcej sterowania

2. Przyjg¢ model robota

3. Zrealizowac¢ symulacje

4. Zaprojektowac i zaimplementowac sterownik

5. Przetestowac sterowanie dla roznych punktow
poczatkowych

Zrodia

1. Eric D. Tytell and George V. Lauder, "Hydrodynamics of the
escape response in bluegill sunfish, Lepomis macrochirus"

2. D.N. Beal and F.S. Hover and M.S. Triantafyllou and J.C.
Liao and G. V. Lauder, "Passive propulsion in vortex wakes"

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

ZK12:




Temat w jezyku pol.

Modelowanie i symulacja przeptywu w systemach
rurociaggowych z rozgatezieniami

Temat w jezyku ang.

Modeling and simulation of branched pipeline flow

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

dr inz. Marek S. Tatara

Cel pracy

Nalezy przygotowaé srodowisko do symulacji przeptywu w
rurociggach przemystowych z rozgatezieniami. W tym celu
nalezy wybra¢ model do implementacji, okresli¢ jego
parametry, oraz zaimplementowac srodowisko w wybranym
jezyku.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury

2. Przyjecie zatozen projektowych

3. Opracowanie modeli matematycznych

4. Implementacja srodowiska symulacyjnego
5. Testy

6. Podsumowanie

Zrodia

1. Bahadori A.: “Oil and Gas Pipelines and Piping Systems”, Springer,
2016
2. Coulbeck B., Evans E.P.: “Pipeline Systems”, Springer, 1992

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

Temat w jezyku polskim

ZK13:

Analiza cech zbioréw danych uczacych gtebokie sieci
neuronowe

Temat w jezyku ang.

Analysis of the characteristics of datasets teaching deep neural
networks

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

mgr inz. Jan Glinko

Cel pracy

Wykorzystywane bazy danych odgrywajg kluczowg role w
podejsciach opartych na danych, takich jak uczenie sieci
neuronowych. Istotne sg tutaj cechy bazy danych, takie jak
réznorodnosé i rbwnowaga, a takze nauczanie pozytywnych i
negatywnych przypadkéw. Nalezy przeprowadzi¢ studium
badawcze r6znych przypadkow i przedstawi¢ praktyczne
wnioski, jak generowac takie bazy danych.

Zadania do wykonania

1. Przeglad przedmiotowej literatury,

2. Implementacja wybranych metod i zbioréw danych,

3. Przeprowadzenie procesow treningowych (ANN/DNN),
4. Przedstawienie wynikow.

Zrodta

1. T. Mensink et al.: Factors of influence for transfer learning across
diverse appearance domains and task types. arXiv preprint
arXiv:2103.13318 (2021).

2. V. Cheplygina: Cats or CAT scans: Transfer learning from natural
or medical image source data sets? Current Opinion in Biomedical
Engineering 9, 21-27, 2019.

3. H. Bao, D. Li, and W. Furu: Beit: Bert pre-training of image
transformers. arXiv preprint arXiv:2106.08254 (2021)

4. Z. Kowalczuk, J. Glinko: Training of deep learning models using
synthetic datasets, 15th IC on Diagnostics of Processes and
Systems, DPS’2022, ref. no. 111, 2022.

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

ZK14:



http://dps2022.konsulting.gda.pl/
http://dps2022.konsulting.gda.pl/

Temat w jezyku pol.

Zastosowanie podejscia whole-body control dla robota
mobilnego z manipulatorem

Temat w jezyku ang.

Application of the whole-body control for a mobile robot with
manipulator

Opiekun pracy

drinz. Marek S. Tatara

Konsultant pracy

Cel pracy

W ramach projektu nalezy opracowac algorytm whole-body
control dla robota mobilnego z manipulatorem, ktéry pozwoli
mu na autonomiczne wykonywanie zadania pobierania i
umiejscowienia zadanych elementéw.

Zadania do wykonania

—

. Przeglad literatury

2. Przyjecie zatozen

3. Przygotowanie robota

4. Implementacja algorytmu whole-body control
5. Testy

6. WhniosKi

Zrodia

1. Henze B.: “Whole-Body Control for Multi-Contact Balancing of
Humanoid Robots”, Springer, 2022

2. Szkodny T., ,Kinematyka robotéw przemystowych”, 2009, ISBN:
978-83-7335-592-7, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

MT1:

Temat w jezyku pol.

Segmentacja instancyjna i lokalizacja obiektow
zapakowanych

Temat w jezyku ang.

Instance segmentation and localization of packed objects

Opiekun pracy

drinz. Marek S. Tatara

Konsultant pracy

Cel pracy

Nalezy opracowa¢ model pozwalajgcy na segmentacje
instancyjng obiektéw zapakowanych wraz z ich lokalizacjg w
przestrzeni tréjwymiarowej. W ramach pracy nalezy opracowac
zbiér danych na podstawie obrazu z wielu kamer, a nastepnie
wyuczy¢ model i zintegrowa¢ dane z réznych kamer.

Zadania do wykonania

. Przeglad literatury
. Przyjecie zatozenh projektowych
. Opracowanie zbioru danych

. Implementacja lokalizacji obiektéw
. Testy i wnioski

Zrodta

1
2
3
4. Wytrenowanie modelu
5
6
1

. |. Goodfellow, Y. Bengio and Aaron Courville: “Deep Learning”,
MIT Press, 2016
2. Romera-Paredes, B., & Torr, P. H. S. (2016, October). Recurrent
instance segmentation. In European conference on computer vision
(pp. 312-329). Springer, Cham.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MT2:




Temat w jezyku pol.

Robot przemystowy pobierajacy i uktadajacy elementy
zapakowane

Temat w jezyku ang.

Packed objects pick and place industrial robot

Opiekun pracy

dr inz. Marek S. Tatara

Konsultant pracy

Cel pracy

Nalezy w ramach pracy opracowac¢ algorytm sterowania
robotem pozwalajacy na okreslenie kolejnosci pobierania
elementdéw zapakowanych, pobranie ich oraz odpowiednie
utozenie na miejscu docelowym.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury

2. Przyjecie zatozen projektowych

3. Przygotowanie algorytmu sekwencjonowania obiektow
4. Oprogramownaie robota do pobierania i odktadania
elementow

5. Testy i wniosKi

Zrodia

1. Szkodny T., ,Kinematyka robotéw przemystowych”, 2009, ISBN:
978-83-7335-592-7, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej

2. Zdanowicz R. ,Podstawy robotyki”, 2012, ISBN: 978-83-7335-922-
2 3. Publikacje naukowe i prace dyplomowe

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MT3:

Temat w jezyku pol.

Genetyczny system w problemach optymalnego
pakowania

Temat w jezyku ang.

Genetic approach in the problems of optimal packaging

Opiekun pracy

dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy

Praca ma na celu opracowanie algorytméw genetycznej
optymalizacji rozwigzujgce szerokiej klasy problemy
optymalnego pakowania.

Zadania do wykonania

1. przeprowadzenie poszukiwan bibliograficznych.

2. opracowanie i implementacja algorytméw genetycznych
pozwalajgcych rozwigzywaé dowolny problem pakowania

3. przedstawienie wynikéw bezposrednich/symulacyjnych dla
réznych typoéw zadan pakowania (ilustrujgce dziatanie
algorytméw), wnioski (zalety, ograniczenia metody/programu,
Kierunki rozwoju)

Zrodta

1. Michalewicz Z., Fogel D. B.: Jak to rozwigzac czyli
nowoczesha heurystyka WNT, Warszawa 2010.

2. Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligencji.
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2020.

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

TB1:




Temat w jezyku pol.

Wielokryterialne strategie zespotowe w zadaniach
optymalizacji

Temat w jezyku ang.

Multi-objective team strategies in optimization tasks

Opiekun pracy

dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy

Praca ma na celu opracowanie algorytmow strategii
zespotowych rozwigzujgcych szeroka klase zadan
wielokryterialnej optymalizacji. Implementacje rozwazanego
podejscia nalezy zrealizowa¢ w srodowisku MATLAB-a.

Zadania do wykonania

1. przeprowadzenie poszukiwan bibliograficznych.

2. opracowanie i implementacja algorytmow strategii
zespotowych pozwalajgcych rozwigzywaé dowolny problem
optymalizacji.

3. przedstawienie wynikéw bezposrednich/symulacyjnych dla
réznej klasy problemdéw optymalizacyjnych (ilustrujgce
dziatanie algorytmoéw), wnioski (zalety, ograniczenia
metody/programu, kierunki rozwoju)

Zrodta

1. Michalewicz Z., Fogel D. B.: Jak to rozwigzac czyli
nowoczesna heurystyka WNT, Warszawa 2010.

2. Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligencji.
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2020.

Liczba wykonawcoéw

1 osoba

Uwagi

TB2:

Temat w jezyku pol.

Genetyczne uczenie systeméw rozmytych

Temat w jezyku ang.

Genetic learning of fuzzy systems

Opiekun pracy

dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy

Praca ma na celu opracowanie algorytmow genetycznych dla
zadah optymalizacji systeméw rozmytych. Implementacje
rozwazanego podejscia nalezy zrealizowa¢ w $rodowisku
MATLAB-a.

Zadania do wykonania

1. przeprowadzenie poszukiwan bibliograficznych.

2. opracowanie i implementacja algorytméw genetycznych
uczgcych dowolny system rozmyty.

3. przedstawienie wynikéw bezposrednich/symulacyjnych dla
réznych problemow sterowania rozmytego (ilustrujgce dziatanie
algorytméw), wnioski (zalety, ograniczenia metody/programu,
Kierunki rozwoju)

Zrodta

1. Michalewicz Z., Fogel D. B.: Jak to rozwigza¢ czyli
nowoczesna heurystyka WNT, Warszawa 2010.

2. Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligenciji.
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2020.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

TB3:




Temat w jezyku pol.

Programowanie genetyczne w problemach modelowania
systemoéw

Temat w jezyku ang.

Genetic programming in problems of systems modeling

Opiekun pracy

dr inz. Tomasz Biataszewski

Konsultant pracy

Cel pracy

Praca ma na celu opracowanie algorytmow programowania
genetycznego dla szerokiej klasy zadan modelowania
systeméw. Implementacje rozwazanego podejscia nalezy
zrealizowa¢ w $rodowisku Racket.

Zadania do wykonania

1. przeprowadzenie poszukiwan bibliograficznych.

2. opracowanie i implementacja mechanizméw programowania
genetycznego rozwigzujgcych dowolny problem optymalizaciji.
3. przedstawienie wynikéw bezposrednich/symulacyjnych dla
roéznych problemoéw modelowania (ilustrujgce dziatanie
algorytmow), wnioski (zalety, ograniczenia metody/programu,
kierunki rozwoju).

Zrodia

1. Koza, J.R. (1992). Genetic Programming: On the
Programming of Computers by Means of Natural Selection,
MIT Press

2. https://racket-lang.org/

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

Temat w jezyku pol.

TB4:

Multimodalny system powiadamiania oséb niewidomych
na temat emocji wspétrozméwcy

Temat w jezyku ang.

Multimodal system for notifying blind people about the
interlocutor's emotions

Opiekun pracy

dr inz. M. Czubenko

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem zadania jest opracowanie metody rozpoznawania i
Sledzenia emocji za pomocg sensordéw oraz informowania o
nich osoby niewidomej

Zadania do wykonania

1. Analiza bibliograficzna systemdw rozpoznawania emocji na
podstawie dzwigku i obrazu

2. Opracowanie i implementacja metody wykrywajgcej emocje
3. Sledzenie wykrytych emoc;ji

4. Implementacja sposobu dyskretnego powiadamiania

5. Testy

Zrodta

1. Ko, B. C. (2018). A brief review of facial emotion recognition based
on visual information. sensors, 18(2), 401.

2. Huang, K. Y., Wu, C. H., Hong, Q. B., Su, M. H., & Chen, Y. H.
(2019, May). Speech emation recognition using deep neural network
considering verbal and nonverbal speech sounds. In ICASSP 2019-
2019 IEEE International Conference on Acoustics, Speech and
Signal Processing (ICASSP) (pp. 5866-5870). IEEE.

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

MC1:



https://racket-lang.org/

Temat w jezyku pol.

System detekcji i Sledzenia emocji u psow

Temat w jezyku ang.

System for detection and tracking dogs emotions

Opiekun pracy

dr inz. M. Czubenko

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem zadania jest opracowanie metody rozpoznawania i
sledzenia emociji na podstawie obrazu z kamery u pséw

Zadania do wykonania

1. Analiza bibliograficzna systemow

2. Tworzenie datasetu

3. Opracowanie i implementacja rozpoznawania pséw oraz ich
emaocji

4. Implementacja metody Sledzenia emoc;ji

5. Testy

Zrodta

1. Franzoni, V., Milani, A., Biondi, G., & Micheli, F. (2019, October). A
Preliminary work on dog emotion recognition. In IEEE/WIC/ACM
International Conference on Web Intelligence-Companion Volume
(pp. 91-96).

2. Zmuda-Trzebiatowska, W. (2020). Wykrywanie emocji u psow;
praca inzynierska, Politechnika Gdanska.

Liczba wykonawcoéw

1 osoba

Uwagi

MC2:

Temat w jezyku pol.

System pozwalajacy na malowanie gestami

Temat w jezyku ang.

Gestures paint system

Opiekun pracy

dr inz. M. Czubenko

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem zadania jest zaimplementowanie systemu malowania
obrazow za pomocg gestow cztowieka wychwyconych przez
obraz kamery z jednoczesng mozliwoscig wypetniania
namalowanych przestrzeni z pomocg GANSw

Zadania do wykonania

1. Analiza bibliograficzna

2. Tworzenie i pozyskanie datasetu gestow

3. Opracowanie i implementacja rozpoznawania gestéw
4. Implementacja GAN

5. Testy

Zrodta

1. Dolhansky, B., & Ferrer, C. C. (2018). Eye in-painting with
exemplar generative adversarial networks. In Proceedings of the
IEEE conference on computer vision and pattern recognition (pp.
7902-7911).

2. Bose, V., Roy, R., Nadirsha, M., Raj, B., Ajesh, M., & Jacob, P. M.
(2016, August). Gesture based painting system. In 2016 International
Conference on Information Science (ICIS) (pp. 23-27). |IEEE.

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

MC3: Zarezerwowane: T. Walburg




Temat w jezyku pol.

Podejmowanie obiektow przez manipulator 6DoF

Temat w jezyku ang.

Robot picking system

Opiekun pracy

dr inz. M. Czubenko

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem zadania jest zaimplementowanie algorytmu
pozwalajgcego na generowanie trajektorii zmierzajgcej do
podjecia obiektu ze sterty za pomocg chwytaka
dwupalczastego

Zadania do wykonania

1. Analiza bibliograficzna

2. Wybor srodowiska symulacyjnego i algorytméw skigdowych
systemu

3. Implementacja i testy

Zrodia

1. Berger, M., Bachler, G., & Scherer, S. (2000, June). Vision guided
bin picking and mounting in a flexible assembly cell. In International
Conference on Industrial, Engineering and Other Applications of
Applied Intelligent Systems (pp. 109-117). Springer, Berlin,
Heidelberg.

2. Moosmann, M., Kulig, M., Spenrath, F., Ménnig, M., Roggendorf,
S., Petrovic, O., ... & Huber, M. F. (2021). Separating Entangled
Workpieces in Random Bin Picking using Deep Reinforcement
Learning. Procedia CIRP, 104, 881-886.

Liczba wykonawcoéw

1 osoba

Uwagi

MC4: Zarezerwowane: A. Kadziera

Temat w jezyku pol.

Stanowisko laboratoryjne autorskiego robota 6-osiowego

Temat w jezyku ang.

Laboratory stand of the proprietary 6-axis robot using ROS

Opiekun pracy

dr inz. M. Czubenko

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem zadania jest opracowanie ¢wiczen laboratoryjnych z
uzyciem autorskiego manipulatora przemystowego opartego o
ROS, Movelt oraz mikrokomputer NVIDIA Jetson

Zadania do wykonania

1. Analiza bibliograficzna i przeglad robotycznych stanowisk
edukacyjnych

2. Opracowanie dokumentacji i uruchomienie robota

3. Opracowanie éwiczen laboratoryjnych z uzyciem ROS’a
4. Implementacja i testy

Zrodta

1. DiLuoffo, V., Michalson, W. R., & Sunar, B. (2018). Robot
Operating System 2: The need for a holistic security approach to
robotic architectures. International Journal of Advanced Robotic
Systems, 15(3), 1729881418770011.

2. Czubenko, M., & Kowalczuk, Z. (2021). A Simple Neural Network
for Collision Detection of Collaborative Robots. Sensors, 21(12),
4235,

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

MC5:




Temat w jezyku pol.

Chwytak 3-palczasty z obrotowymi palcami i wysuwang
ssawka

Temat w jezyku ang.

3-finger gripper with rotating fingers and an extendable suction
cup

Opiekun pracy

dr inz. M. Czubenko

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest stworzenie minimum modelu chwytaka
trojpalczastego z obrotowymi palcami i wysuwang ssawkg w
srodowisku symulacyjnym z uwzglednieniem zasad fizyki
Swiata rzeczywistego. Model musi by¢ opracowany zaréwno od
strony mechanicznej jak i elektronicznej.

Zadania do wykonania

1. Przeglad chwytakow

2. Modelowanie koncepcyjne

3. Testy przecigzeniowe w srodowisku symulacyjnym
4. Mozliwos¢ wykonania

Zrodta

1. Littlefield, Z., Zhu, S., Kourtev, H., Psarakis, Z., Shome, R.,
Kimmel, A,, ... & Bekris, K. E. (2016, August). Evaluating end-effector
modalities for warehouse picking: A vacuum gripper vs a 3-finger
underactuated hand. In 2016 IEEE International Conference on
Automation Science and Engineering (CASE) (pp. 1190-1195). IEEE.
2. https://www.eng.yale.edu/grablab/openhand/model_o.htmi

3. https://www.instructables.com/3-Finger-Gripper/

4. https://grabcad.com/library/3-finger-gripper-robotic-arm-1#

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MC6:

Temat w jezyku pol.

Stworzenie autonomicznego agenta rozgrywajacego gre
strategiczng bez dostepu do API gry

Temat w jezyku ang.

Creation of an autonomous agent that plays a strategy game
without access to game API.

Opiekun pracy

dr inz. Michat Czubenko

Konsultant pracy

mgr inz. Artur Chrzanowski

Cel pracy

Nalezy stworzy¢ agenta Al, podejmujgcego decyzje na
podstawie obrazu z gry, bez dostepu do API programu. Agent
powinien pokonywa¢ domys$inych komputerowych
przeciwnikow dostepnych w grze. Przygotowac odpowiednie
algorytmy Al pozwalajgce na realizacje zadania. Preferowane
sg skomplikowane, strategiczne gry turowe, takie jak “Heroes
of Might and Magic Il1”.

Zadania do wykonania

1. Przeglad dostepnych rozwigzan z zakresu uczenia
maszynowego, dobdr odpowiedniej architektury oraz
przygotowanie sieci, pozwalajgcej na interakcje z programem,
bez dostepu do API aplikaciji.

2. Stworzenie Al potrafigcej pokona¢ domysinych agentéw
komputerowych stworzonych przez tworcéw gry.

Zrodta

Arulkumaran, K., Cully, A., & Togelius, J. (2019, July).
Alphastar: An evolutionary computation perspective.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MC7:




Temat w jezyku pol.

Stworzenie autonomicznego agenta Al, z wykorzystaniem
sieci neuronowej, w celu zautomatyzowania procesu
tworzenia agentow do gier fabularnych

Temat w jezyku ang.

Creation of an autonomous Al agent, using a neural network to
automate the process of creating agents for role-playing games

Opiekun pracy

dr inz. Michat Czubenko

Konsultant pracy

mgr inz. Artur ChrzanowskKi

Cel pracy

Nalezy stworzy¢ aplikacje pozwalajgcg na generacje
autonomicznych agentéw. Zachowanie i wiedza o swiecie
agentéw powinna by¢ przedstawiona za pomoca listy
parametrow. Wykorzystujgc techniki gtebokiego uczenia, agent
powinien analizowa¢ wiadomos¢ tekstowg uzytkownika, a
nastepnie udzieli¢ wiarygodnej odpowiedzi. Proponowana
architektura sieci neuronowej to LSTM.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury i wybér odpowiedniego modelu oraz
przygotowanie zbioru uczgcego.

2. Przygotowanie interfejsu umozliwiajgcego komunikacje z
agentami oraz wybieranie roznych agentow.

3. Przygotowanie algorytmu, parametrow oraz aplikacji z
interfejsem uzytkownika.

4. Zaprezentowanie $wiata gry z automatycznie
wygenerowanymi agentami, ktérzy wspotpracujg miedzy sobg
tworzgc podstawy dla fabuty.

Zrodta

Yu, Y., Si, X, Hu, C., & Zhang, J. (2019). A review of recurrent
neural networks: LSTM cells and network architectures. Neural
computation, 31 (7), 1235-1270.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MC8:

Temat w jezyku pol.

Stworzenie algorytmu automatycznie wytyczajgcego drogi
i intersekcje miedzy weztami komunikacyjnymi, na
podstawie rzeczywistych danych w celu poprawy potaczen
komunikacyjnych

Temat w jezyku ang.

Creation of an algorithm that automatically marks out the paths
and intersections between communication nodes, based on
real data in order to improve communication connections.

Opiekun pracy

dr inz. Michat Czubenko

Konsultant pracy

mgr inz. Artur ChrzanowskKi

Cel pracy

Celem projektu jest stworzenie Al, ktéra automatycznie zaprojektuje
sie¢ drogg oraz skrzyzowania miedzy weztami drogowymi, na
podstawie okreslonych parametréw i ograniczenh tj. przepustowo$c,
koszty, dostepne miejsce. Dane wykorzystane w symulacji powinny
bazowaé na rzeczywistych potgczeniach drogowych. Proponowane
jest wykorzystanie zmodyfikowanej wersji programu ,Cities: Skylines”,
w celu przeprowadzenia symulaciji.

Zadania do wykonania

Przeanalizowa¢ oraz przygotowac rézne rodzaje szablonéw
intersekcji. Przygotowaé symulacje i przypadki testowe. Przygotowac
algorytm Al pozwalajgcy na stworzenie optymalnego rozwigzania
uwzgledniajgcego podane ograniczenia oraz parametry.
Przygotowanie przypadkéw odwzorowujgcych swiat rzeczywisty.

Zrodta

Marovi¢, |. Possible Applications of Neural Networks in
Managing Urban Road Networks.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MC9:




Temat w jezyku pol.

Przenosny system pomiarowy do oceny jakosci napiecia
sieciowego

Temat w jezyku ang.

A portable measurement system for evaluation of quality of
electrical grid

Opiekun pracy

dr inz. J. Koztowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest zaprojektowanie i wykonanie profesjonalnego
uktadu analogowo-cyfrowego odpowiednio przetwarzajgcego
sprébkowany sygnat okresowy (napiecie sieciowe 230V).
Wymagane jest poszerzenie wiedzy nt. cyfrowego
przetwarzania sygnatow i metod identyfikacji. Konieczna jest
tez znajomos¢ odpowiednich programéw narzedziowych do
implementacji wiasciwych algorytmdw.

Zadania do wykonania

1. Zapozna¢ sie z literaturg na temat pomiaru i przetwarzania
sygnatow sinusoidalnie zmiennych.

2. Wykona¢ uktad prébkujgcy okresowy sygnat napieciowy.

3. Zaimplementowac¢ algorytmy filtrowania sygnatéw i identyfikacji
odpowiednich modeli oraz opracowac programy do wizualizacji
wynikéw diagnostycznych na ekranie komputera.

Zrodia

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

2. Unbehauen H., Rao G.P.: Continuous-time approaches to system
identification - a survey. Automatica, vol. 26, 1990

Liczba wykonawcoéw

1 osoba

Uwagi

JK1:

Temat w jezyku pol.

Edukacyjny system komputerowy do emulacji
profesjonalnych zestawéw uruchomieniowych opartych na
mikrokontrolerach

Temat w jezyku ang.

An educational computer aided system for emulation of
professional evaluation boards based on microcontrollers

Opiekun pracy

dr inz. J. Koztowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest wykonanie profesjonalnego systemu
emulujgcego dziatanie edukacyjnych ptyt uruchomieniowych
wyposazonych w typowe mikrokontrolery (8051 lub AVR
ATmega ). Konieczna jest praktyka programowania w
asemblerze oraz bardzo dobra znajomos¢ architektur
mikrokontroleréw. Wymagana jest tez znajomos¢ programéw
narzedziowych do implementaciji interfejsu graficznego.

Zadania do wykonania

1. Zapozna¢ sie z literaturg nt. architektur mikrokontroleréw.

2. Zaprojektowac i zrealizowa¢ profesjonalny system emulujgcy
dziatanie dydaktycznych ptyt uruchomieniowych.

3. Wykonac interfejs do wizualizacji dziatania programéw oraz
wykonac¢ dotgczane do systemu moduty zewnetrzne.

Zrodta

1. Baranowski R.: Mikrokontrolery AVR ATmega w praktyce.
BTC W-wa, 2005
2. Krzyzanowski R.: Uktady mikroprocesorowe. PWN, 2016

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

JK2:




Temat w jezyku pol.

Modelowanie i identyfikacja systeméw o parametrach
roztozonych w diagnostyce przemystowej

Temat w jezyku ang.

Modelling and identification of distributed parameter systems in
industrial diagnostics

Opiekun pracy

dr inz. J. Koztowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Wymagane jest istotne poszerzenie wiedzy z zakresu metod
modelowania matematycznego systeméw o parametrach
roztozonych (opisy w postaci rownan rézniczkowych
czgstkowych) i réznych algorytméw estymaciji. Niezbedna jest
znajomos$¢ odpowiednich programow narzedziowych w celu
wykonania testow symulacyjnych.

Zadania do wykonania

1. Zapoznac sie z literaturg dotyczgcg metod modelowania
matematycznego systeméw o parametrach roziozonych.

2. Zaimplementowac i przebada¢ numerycznie wybrane metody
modelowania i algorytmy estymacji parametryczne;j.

3. Zastosowac opisane procedury do identyfikacji
laboratoryjnych modeli obiektéw o parametrach roztozonych.

Zrodia

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

2. Sagara S., Zhao Z.Y.: Identification of system parameters in
distributed parameter systems. 11th IFAC World Congr., 1990

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

JK3:

Temat w jezyku pol.

Estymacja parametryczna liniowych i nieliniowych
systemoéw ciggtych w obecnosci przypadkowych
przektaman

Temat w jezyku ang.

Parameter estimation of linear and non-linear continuous
systems in presence of random outliers

Opiekun pracy

dr inz. J. Koztowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Niezbedne jest uzupetnienie wiedzy nt. technik modelowania
systemow nieliniowych (metoda Sagary, transformata falkowa)
oraz procedur identyfikacji odpornej na przektamania
pomiarowe. Konieczna jest tez znajomos¢ odpowiednich
programow narzedziowych w celu wykonania rzetelnych
symulacji numerycznych.

Zadania do wykonania

1. Zapozna¢ sie z literaturg dotyczagcg metod modelowania ciggtych
systemow nieliniowych.

2. Zaimplementowac i przetestowac numerycznie wybrane techniki
modelowania i procedury odpornej identyfikaciji.

3. Zastosowac opisane algorytmy do identyfikacji nieliniowych
modeli laboratoryjnych.

Zrodta

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

2. Sagara S., Zhao Z.Y.: Numerical integration approach to on-
line identification of continuous-time systems. Automatica, vol.
26, 1990

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

JK4:




Temat w jezyku pol.

Uczenie dynamiki systemow za pomoca neuronowych
réwnan rozniczkowych

Temat w jezyku ang.

Learning system dynamics using neural differential equations

Opiekun pracy

dr inz. Mariusz Domzalski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest przebadanie neuronowych réwnan rézniczkowych i
ich potencjalnego zastosowania do uczenia dynamiki systemow
opisanych zwyczajnymi rownaniami rézniczkowymi. W ramach pracy
nalezy dla kilku wybranych modeli obiektéw dynamicznych (o rézne;j
ztozonosci, liniowych i nieliniowych, oraz chaotycznych) nalezy
skonstruowac sieci neuronowe uczace sie dynamiki tych proceséw
na podstawie obserwacji. Badania powinny zawiera¢ poréwnanie do
klasycznych metod identyfikacji parametréw réwnan rézniczkowych
oraz np. studium na temat wplywu szuméw pomiarowych na
skutecznos¢ dziatania zaimplementowanych algorytmaow.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury.
2. Implementacja wybranych algorytméw
3. Badania skutecznosci i wrazliwosci algorytmoéw

4. Analiza wynikéw i wnioski

Zrodia

1. Neural Ordinary Differential Equations, Ricky T. Q. Chen et al.,
32nd Conference on Neural Information Processing Systems
(NeurlPS 2018), Montréal, Canada

2. Internet
Liczba wykonawcow 1 osoba
Uwagi MD1:

Temat w jezyku pol.

Wykrywanie anomalii w zbiorze danych pochodzacych z
wielu czujnikow

Temat w jezyku ang.

Detection of anomalies in a set of data from multiple sensors

Opiekun pracy

dr inz. Mariusz Domzalski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja i przebadanie algorytméw stuzgcych
do wykrywania anomalii w zbiorach danych pochodzgcych z wielu
czujnikdw. System powinien uczy¢ sie na podstawie poprawnego
zbioru danych, a nastepnie wykrywac zbiory testowe, ktére zawierajg
anomalie. W ramach pracy nalezy poréwnaé zaimplementowane
algorytmy na przyktad do prostych metod statystycznych.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury.
2. Implementacja wybranych algorytméw
3. Badania skutecznosci dziatania algorytméw

4. Analiza wynikow i wnioski

Zrodia

1. Interpretable Machine Learning, Christoph Molnar, Lulu.com, 2019
2. Driver ldentification with OBD-Il Public Data, Kirill Uvarov Andrew
Ponomarev, 2021 28th Conference of Open Innovations Association
(FRUCT)

3. Experience Report: System Log Analysis for Anomaly Detection,
Shilin He et al., 2016 IEEE 27th International Symposium on
Software Reliability Engineering (ISSRE)

4. Multi-Sensor Fault Detection, Identification, Isolation and Health
Forecasting for Autonomous Vehicles, Saeid Safavi et al. Sensors
2021, 21(7), 2547; https://doi.org/10.3390/s21072547

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MD?2:




Temat w jezyku pol.

Wykrywanie uszkodzen w sieci czujnikéw za pomoca
metod uczenia maszynowego

Temat w jezyku ang.

Detecting faults in the sensor network using machine learning
methods

Opiekun pracy

dr inz. Mariusz Domzalski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja i przebadanie algorytméw stuzgcych
do uszkodzenh w sieci czujnikbéw wykonujgcych pomiary dla ztozonego
obiektu (np. samochodu). Korzystajgc z metod uczenia
maszynowego, system powinien wykrywaé czujniki, ktore
potencjalnie dajg btedne pomiary. Zaimplementowane algorytmy
nalezy poréwna¢ na przyktad do prostych metod statystycznych.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury 2. Implementacja wybranych algorytméw
3.Badania skutecznosci dziatania algorytmoéw 4. Analiza wynikow i
whioski

Zrodia

1. Interpretable Machine Learning, Christoph Molnar, Lulu.com, 2019
2. Driver Identification with OBD-Il Public Data, Kirill Uvarov Andrew
Ponomarev, 2021 28th Conference of Open Innovations Association
(FRUCT)

3. Experience Report: System Log Analysis for Anomaly Detection,
Shilin He et al., 2016 IEEE 27th International Symposium on
Software Reliability Engineering (ISSRE)

4. Multi-Sensor Fault Detection, Identification, Isolation and Health
Forecasting for Autonomous Vehicles, Saeid Safavi et al. Sensors
2021, 21(7), 2547; https://doi.org/10.3390/s21072547

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

MD3:

Temat w jezyku pol.

Wykorzystanie sieci neuronowej trenowanej na animacji
przedstawiajacej wnetrze jamy ustnej do segmentacji
semantycznej rzeczywistego wideo

Temat w jezyku ang.

Using neural network trained on the animation of intra-oral
scenes for semantic segmentation of real video

Opiekun pracy

dr hab. inz. Tomasz Stefanski

Konsultant pracy

mgr inz. Piotr Kopa OstrowsKi

Cel pracy

Celem pracy jest zweryfikowanie w jakim stopniu mozliwe jest
wykorzystanie modeli wytrenowanych dla problemu segmentaciji
semantycznej ha animowanej sekwencji dla rzeczywistego wideo.
Istniejgce oprogramowanie umozliwia automatyczne generowanie
animacji wraz z réznymi rodzajami oznaczen (maski segmentaciji,
przeptyw optyczny itp.). Mozliwos$¢ wykorzystania tego typu danych
mogtaby przyczyni¢ sie do znacznego ograniczania kosztéw anotacji.

Zadania do wykonania

1. Przygotowanie animacji wnetrza jamy ustne;.

2. Zarejestrowanie wideo przedstawiajgcego wnetrze jamy ustnej
badz znalezienie danych z tego typu sekwencjami.

3. Przygotowanie oznaczen na potrzeby walidacji.

4. Wykorzystanie animowanych sekwencji z automatycznie
wygenerowanymi oznaczeniami do wytrenowania modeli sieci
neuronowych dla problemu segmentacji semantyczne;.

5. Opracowanie metod poprawiajgcych dziatanie sieci.

Zrodta

1. Chen, Liang-Chieh, et al. "Deeplab: Semantic image segmentation
with deep convolutional nets, atrous convolution, and fully connected
crfs." IEEE transactions on pattern analysis and machine intelligence
40.4 (2017): 834-848.

Liczba wykonawcéw

1 osoba

Uwagi

TS1:




Temat w jezyku pol.

Analiza wplywu funkcji regularyzacyjnej redukujgcej
wplyw przeksztatcen geometrycznych na jakosé
odszumiania oraz mozliwosci zmniejszenia rozmiaru sieci

Temat w jezyku ang.

Analysis of the impact of regularisation function enforcing
rotation and flip invariance on denoising quality and pruning
possibilities.

Opiekun pracy

dr hab. inz. Tomasz Stefanski

Konsultant pracy

mgr inz. Piotr Kopa OstrowskKi

Cel pracy

Celem pracy jest sprawdzenie czy trenowanie sieci neuronowej z
wykorzystaniem dodatkowej funkciji strat ograniczajgcej wptyw
przeksztatcenn geometrycznych przyczyni sie do poprawy jakosci
algorytmow odszumiajgcych. Dodatkowym elementem jest
zweryfikowanie czy tak wytrenowana sie¢ bedzie pozwalata na
bardziej skuteczne ograniczenie rozmiaru sieci neuronowej poprzez
redukcje liczby kanatéw w warstwach konwolucyjnych.

Zadania do wykonania

1. Wytrenowanie modelu dla problemu odszumiania bez
wykorzystania dodatkowych funkcji regularyzacyjnych.

2. Wytrenowanie modelu z wykorzystaniem dodatkowej funkcji
regularyzacyjnej redukujacej wptyw przeksztatcen geometrycznych.
3. Analiza warstw splotowych wytrenowanych modeli pod katem ich
stosunku do przeksztatcen geometrycznych wejscia.

4. Redukcja rozmiaru obu modeli.

5. Poréwnanie wynikéw.

Zrodta

1. Tassano, Matias, et al. "Fastdvdnet: Towards real-time deep video
denoising without flow estimation.” IEEE/CVF Conference on
Computer Vision and Pattern Recognition 2020.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

TS2:

Temat w jezyku pol.

Opracowanie efektywnej metody reidentyfikacji obiektow
w systemie wizyjnym

Temat w jezyku ang.

Development of efficient object re-identification in computer
vision system

Opiekun pracy

dr hab. inz. Tomasz Stefanski

Konsultant pracy

mgr inz. tukasz Grzymkowski

Cel pracy

Reidentyfikacja polega na okresleniu czy obiekt, ktory jest
obserwowany przez system, jest obiektem nowym czy tez
widzianym juz wczesniej, znanym i opisanym. Celem pracy jest
zbudowanie systemu wizyjnego, ktéry w oparciu o zmieniajgce
sie dane (rozne Zrdodta, utozenia obiektow, itd.) bedzie
efektywnie reidentyfikowat obiekty.

Zadania do wykonania

1. Zbadanie metod tworzenia reprezentacji obiektow w oparciu
0 system wizyjny.

2. Zaprojektowanie systemu reidentyfikacji obiektéw

3. Badania opracowanych algorytméw.

Zrodta

1. ,Viewpoint-Aware Loss with Angular Regularization for
Person Re-ldentification”, Zhu Zhihui, et al., April 2020
Proceedings of the AAAI Conference 34(07):13114-13121.
2. ,Spatial-Temporal Graph Convolutional Network for Video-
Based Person Re-ldentification”, Jinrui Yang, et al.,
Proceedings of the IEEE/CVF Conference, 2020, 3289-3299.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

TS3: Temat byt podjety w 2021 r. ale student zrezygnowat




Temat w jezyku pol.

Implementacja metody FDTD na procesorze z wbudowang
logika programowalng

Temat w jezyku ang.

Implementation of FDTD method on processor with
programmable logic

Opiekun pracy

dr hab. inz. Tomasz Stefanski

Konsultant pracy

mgr inz. Wojciech Zebrowski

Cel pracy

Nalezy uruchomi¢ prosty kod réznic skonczonych w dziedzinie
czasu (FDTD) na procesorze, ktory ma wbudowang logike
programowalng (FPGA). Nastepnie nalezy okresli¢
efektywnosc¢ tego kodu.

Zadania do wykonania

1. Implementacja metody FDTD na ukfadzie FPGA.
2. Implementacja potagczenia z procesorem.
3. Badania opracowanego rozwigzania.

Zrodia

1. T. Topa, "Porting Wire-Grid MoM Framework to
Reconfigurable Computing Technology," in IEEE Antennas and
Wireless Propagation Letters, vol. 19, no. 9, pp. 1630-1633,
Sept. 2020, doi: 10.1109/LAWP.2020.3012587.

Liczba wykonawcow

1 osoba

Uwagi

TS4: Wymagany kontakt z promotorem przed wyborem tematu

Temat w jezyku polskim

Uniwersalny programowalny sterownik szklarni ogrodowej

Temat w jezyku ang.

Universal programmable controller for a garden greenhouse

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest budowa sterownika (dedykowanego CPS) do
wielostrefowego nawadniania, ochronnego podlewania i
opryskiwania, alarmowania, lokalnego i internetowego
/zdalnego zarzgdzania, z wykorzystaniem dedykowanej
aplikacji mobilnej oraz kamer.

W funkcjonalnosci programowania sterownika nalezy
uwzgledni¢ nastawy lokalne i zdalne, program dzienny,
informacje i dane pomiarowe o wilgotnosci i temperaturze
gleby i powietrza, oraz prognoz pogody, jak rowniez menu
udostepniajgce na ekranie stan systemu.

Zadania do wykonania

Przeglad literatury. Opracowanie zatozeh urzadzenia. Projekt
architektury systemu oraz algorytméw dziatania
poszczegdlnych modutéw. Budowa prototypu urzgdzenia w
warstwie sprzetowej. Oprogramowanie mikrokontrolera z
komunikacja. Projekt i wykonanie ptytki i obudowy.
Implementacja gotowego urzgdzenia oraz aplikacji mobilne;j.
Przeprowadzenie testébw. Opracowanie wnioskow.

Zrodta

Barr M., Massa A., Programming Embedded Systems, Second
Edition with C and GNU Development Tools, O’Reilly Media,
Sebastopol, 2006 // Espressif, https://docs.espressif.com (ESP32
user guide) // Jarosz Z, Nowoczeshe nawadnianie, Wydawnictwo
Dziatkowiec, 2010r. // Blanchon B., Mastering ArduinoJson - Efficient
JSON serialization for embedded C++

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

ZK15:



https://docs.espressif.com/

Temat w jezyku polskim

Narzedzie do generowania syntetycznych zbioréw danych,
stuzacych do analizy obiektéw na stercie

Temat w jezyku ang.

A tool for generating synthetic datasets to analyze objects on
the heap

Opiekun pracy

dr inz. Marek Tatara

Konsultant pracy

mgr inz. Jan Glinko

Cel pracy

Implementacja narzedzia stuzgcego do budowania i
etykietowania syntetycznego zbioru danych. Dane obrazowe
powinny przedstawiac obiekty utozone na stercie.
Oprogramowanie musi umozliwia¢ ustawianie parametréw
kamery (znieksztatcenie, rozdzielczosc¢, diugosé¢ bazy).

Zadania do wykonania

1. Przeglad dostepnych rozwigzan i zbioréw danych (WISDOM,
OCID, OSD),

2. implementacja rozwigzania,

3. testy.

Zrodta

1. dIr-rm.github.io/BlenderProc/
2. sites.google.com/view/wisdom-dataset/dataset_links

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

MT4:

Temat w jezyku polskim

Optymalizacja potozenia kamery gtebi w celu segmentaciji
obiektow na stercie

Temat w jezyku ang.

Optimization of the depth camera position to segment objects
on the heap

Opiekun pracy

dr inz. Michat Czubenko

Konsultant pracy

mgr inz. Jan Glinko

Cel pracy

Analiza wptywu potozenia kamery na wyniki segmentacji
obiektow na stercie. Optymalizacja potozenia i parametrow
kamery w celu uzyskania najlepszych wynikéw. Poréwnanie
réznych kamer.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury,

2. zaprojektowanie uktadu eksperymentu,
3. przeprowadzenie testow

4. przedstawienie wynikow.

Zrodta

1. github.com/facebookresearch/detectron2

Liczba wykonawcoéw

1

Uwagi

MC10: Kamery dostepne w katedrze.




