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LP. TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
Temat ten w zaleznosci od zainteresowania
Demonstrator komunikacji laserowej w laboratorium SkyLab. Osoby moz'e l.ni?é c.ha.r.akter do wyboru_ 2 Opracowani:c, implementacja i testy'algorytmu serwowizyjnego dq przeq prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski
wytworzenia inzynierii oprogramowania lub b. Opracowanie projektu optomechanicznego demonstratora komunikacji (
1 sprzetowy. c. Oprogramowanie demonstratora komunikacji optycznej do wizualizacji
a. Opracowanie modelu kinematyki i dynamiki samochodu kinematyczneg
b. Opracowanie algorytmu sterowania w oparciu o rézniczkowa ptaskosé 1
Sterowanie samochodu kinematycznego w oparciu o rozniczkowa ptasko$¢. | Praca dotyczy modelowania i sterowania c. Przeprowadzenie badan symulacyjnych dla punktow a i b. prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski
samochodem w oparciu o rézniczkowa d. Przeprowadzenie badan eksperymentalnych (opcjonalnie).
2 plaskosé. e. Opracowanie odpowiedniego ¢wiczenia laboratoryjnego.
Implementaqa wybranych algorytmow sterowania dla modelu pojazdu dr hab. inz. Przemyslaw Herman, prof. PP
3 morskiego przy niepelnym wymuszeniu.
Weryfikacja gymulacyjna_dwéch wybranych glgorytméw dla stero_wania dr hab, in. Przemyslaw Herman, prof. PP
4 modelem pojazdu morskiego w przypadku niepetnego wymuszenia.
a. Przeglad metod uczenia maszynowego w zagadnieniu przetwarzania obrj
Metody uczenia maszynowego w analizie obrazow mikroskopowych SEM .. , . . b. Przy gotowani§ oblra? ow do przetw{irzania przez sie¢ neuronowg (otlipov\ . Lo .
nanorurck weglowych w aspekcie cech tribologicznych nanolubrykantéw Praca dotyczy predykcji wspoicz'ytlmlka tarcia | c. Dobqr odpov'wefdmej metody uczenia maszynowego (sztucznej sieci neu|dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
nanolubrykantu na podstawie zdjg¢ d. Analiza wynikow
5 mikroskopowych nanorurek e. (opcjonalnie) Publikacja wynikow w czasopismie
a. Przeglad metod uczenia maszynowego w zagadnieniu przetwarzania obrj
System zapobiegajacy zasypianiu kierowcy wykorzystujacy metody uczenia b. Przygotowan@ oblra'z ow do przetwgrzania przez sie¢ neuronowq (oflpovx . b
maszynowego dla wykrywania zamknietych oczu ) c. Dobor odpow1_edmej metody uczenia maszynowego (sz_tucznej sieci neu|dr hab. inz. Aleksandra Swietlicka
Praca dotyczy rozpoznawania d. Skonstruowanie systemu rozpoznajacego na kilku kolejnych klatkach fi]
6 otwartych/zamknigtych oczu u kierowcy e. Analiza wynikéw
. i . . 1. Przeglad modeli z biblioteki TensorFlow .
Segmentacja zdan na podstawie sygnatu audio Opracowanie algorytmu detekcji pauz i 2. Wybér odpowiedniego algorytmu ekstrakeji cech audio (np., CTC) dr inz Rafal Kapela
momentow zmiany kontekstu w strumieniu 3. Implementacja wybranych algorytmow
7 audio 4. Opis wynikéw badan
1. Przeglad i analiza dostgpnych systemow kontroli jakosci.
2. Opracowanie metod detekcji wizyjnej zabrudzonych, uszkodzonych i nil
. - S . Opracowanie systemu do automatyzacji 3. Przygotowanie bazy danych zawierajacej zdjecia produktow, ktore posh| | . . R .
Inteligentny system wizyjny do kontroli jakosci produktow prl())cesu kontroiji jakosci opakowar?ll pronukt(')w 4. Impylimentacja syst)ému r}lla mikrokorfta;oljerzeJ %aslfberry Plz kamer:;. dr inz. Marcin Kielezewski
spozywczych w oparciu o konwolucyjne sieci | 5. Weryfikacja dziatania w $rodowisku testowym.
8 neuronowe 6. Dokumentacja i opis uzyskanych wynikow.
1. Opracowanie modelu FEM
Opracowanie architektury i wytworzenie migkkiego chwytaka silikonowego | Wytworzenie i przebadanie silikonowego 2. Wyprodukowanie chwytaka drinz. J. Kotota
9 chwytaka 3. Przeprowadzenie badan i symulacji
1. Analiza zapotrzebowania na system i uzasadnienie sensu realizacji systel
2. Analiza systemow realizujacych podobne funkcje.
Systcm wizyjny do rejestracji aktywnosci pracownikow w przestrzeni ) o 3. Dobor elerqentow systemu i prOJekt integracji. i dr inz. Marcin Kiclczewski
biurowej Opracowanie systemu do wizyjnego 4. Opracowanie oprogramowania do przetwarzania obrazu.
monitorowania aktywnos$ci pracownikow w 5. Opracowanie oprogramowania do przetwarzania i wizualizacji otrzyma
10 przestrzeni biurowej 6. Dokumentacja projektu.
1. Analiza dostgpnych rozwigzar.
2. Przygotowanie zbioru uczacego sktadajacego sig ze zdje¢ ludzi bez mas
System przetwarzania obrazu sprawdzajacy noszenie maseczki ochronnej Przygotowanie systemu przetwarzania obrazu | 3. Opracowanie i nauczenie glgbokiej sieci neuronowej do wyizolowanie t|dr inz. Marcin Kietczewski
do monitorowania noszenia maseczek 4. Zaimplementowanie systemu do dziatania w czasie rzeczywistym na ob
11 ochronnych 5. Udokumentowanie uzyskanych wynikow.
12
Badanie sterowania uktadu dynamicznego z ograniczonym wejsciem Celem pr.acyjest p(_)znanie w}as_.rylo'é ci ukladu X Opracro wa_nie systemq sterowania z ograqiczop ym wej $ciem . |dr hab. inz. Jakub Bernat
13 sterowania z ograniczonym wejsciem 2. Okreslenie whasnosci uktadu a w szczegolno$ci badanie wptywu ogranig
1. Opracowanie modelu uktadu sterowania sktadajacego si¢ z obiektu oraz
Adaptacyjny regulator PID wykorzystujacy uczenie ze wzmocnieniem Celem pracy jest realizacja adaptayjnego 2. Implementacja srodowiska umozliwiajacego uczenie ze wzmocnieniem |dr hab. inz. Jakub Bernat
14 sterowania za pomocg uczenia maszynowego. | 3. Badanie adaptacyjnego doboru nastaw regulatora




Zastosowanie sygnatu EMG do sterowania orteza stawu kolanowego

Opracowanie systemu sterowania ortezg stawu
kolanowego. Do sterowania orteza zostanie

dr inz. Piotr Sauer

15 wykorzystany sygnal EMG 1. Opracowanie modelu i parametréw niezbednych do analizy aktywnosci |
Szybkie budowanie formacji robotéw mobilnych - weryfikacja .. .
16 eksperymentalna Implementacja algorytmu sterowania 1. Zaimplementowanie algorytmu w jezyku C++; 2. Testy dla réznych scen dr hab. inz. Wojciech Kowalezyk
1. Implementacja protokotu komunikacji z jednostka poktadowa (ArduPilof
. . . Implementacja systemu sterowania sterowcem | 2. Opracowanie metody i implementacja odczytu danych z systemu OptiTi
Implementacja algorytmu sterowania sterowcem autonomicznym w . . . .. p R . - .
srodowisku Python autonomicznym wykorzystujacym zewnetrzny | 3. Opracowanie metody i implementacja kalibracji uktadu wykonawczego)dr inz. Wojciech Adamski
system lokalizacji OptiTrack z wykorzystaniem | 4. Opracowanie metody i implementacja kalibracji pomiaréw potozenia i g
17 narzedzi o otwartym kodzie. 5. Implementacja algorytmu sterowania sterowcem.
1. Opracowanie modelu robota
Wykorzystanic $rodowiska programistycznego Unreal Engine na potrzeby Oprgcqwame systemu pozwalajacego sterowaé | 2. Opracowgnle srodovpska Wwspomagajacego sterowanie ramieniem robot o
symulacji zachowati robota przemyslowego ramieniem robota przemystowego przy pomocy | 3. Wykonanie symulacji - demonstrujacych fizyke zachowan dr inz. Janusz Pochmara
Y tzw. fizyki zawartej w Srodowisku Unreal 4. Uruchomienie $srodowiska - zaimplementowanie interfejsu uzytkownikal
18 Development 5. Przeprowadzenie eksperymentéw umozliwiajacych demonstracje systen|
1. Modernizacja istniejacej platformy mobilnej; uruchomienie interfejsu
Tmplementacja architektury programlstycznfego platformy w s@dowmku ROS.
. Lo . 2. Implementacja metod lokalizacji robota.
. . . , - sterowania/nawigacji robota mobilnego w - i . .
Sterowanie ruchem i realizacja zadan nawigacji dla kotowego robota A - . . 3. Implementacja metod sterowania robotem w $rodowisku ROS . . .
. srodowisku ROS. Przeprowadzenie badan . dr hab. inz. Dariusz Pazderski
mobilnego . . . (symulacja/eksperyment).
poroéwnawczych i ekpreymentow e K .
- 4. Wybdr i implementacja metody planowania ruchu.
laboratoryjnych. . .
5. Przeprowadzenie badan eksperymentalnych dla wybranych metod
19 sterowania.
1. Wybor algorytméw sterowania do realizacji wybranych zadan ruchu.
I . . . 2. Implementacja i badanie algorytmow sterowania w $rodowisku
mplementacja i badanie metod sterowania .
X ) . . .. | symulacyjnym.
ruchem i planowania dopuszczalnych trajektorii 3 Wybor al " 1 . h ledniai . L
Metody sterowania i planowania ruchu niedosterowanego poduszkowca uktadu z niecatkowalng dynamika. - Wybor algorytmu planowania ruchu uwzgledniajacego ograniczenia na | g, oy in; Darjusz Pazderski
0 . X . . stan i wejScie (RRT, kratownice stanu, OPC).
pracowanie modelu pojazdu w srodowisku . . . .
. 4. Implementacja algorytmu planowania ruchu w srodowisku
programistycznym. .
symulacyjnym.
20 5. Integracja metod planowania ruchu i sterowania. Wykonanie badan
1. Opracowanie na podstawie literatury przedmiotu celu i zakresu
sterowania odruchego. 2. Integracja sprzgtowa, komunikacyjna i
. . . programowa sterowanika robota z sensorem odleglosci. 3.
Schematy sterowania odruchowego dla robota mobilnego wyposazonego w . S Lo . .. .
. Zaprojektowanie i uruchomienie interfejsu operatora dla uktadu dr inz. Jarostaw Majchrzak
obrotowy sensor odlegtosci. . L . .
sterowania robotem. 4. Implementacja i zastosowanie schematow
sterowania odruchowego. 5. Przeprowadzenie testow oraz opracowanie
21 wynikow.
1. Opracowanie na podstawie literatury przedmiotu algorytmu sterowania
pozycja robota. 2. Integracja sprz¢towa, komunikacyjna i programowa
Wykorzystanie uktadu pomiaru odlegtosci do sterowania mobilnym robotem sterownika robota z sensorami odlegtosci. 3. Zaprojektowanie i . .
: S R . dr inz. Jarostaw Majchrzak
balansujacym. uruchomienie interfejsu operatora dla uktadu sterowania robotem. 4.
Opracowanie i zastosowanie uktadu sterowania pozycjg robota. 5.
22 Przeprowadzenie testow oraz opracowanie wynikow.
Planowanie trajektorii w przestrzeni 3D z wykozystaniem funkcji Impleme{ltaq 2 algorytmu ,d.o Wyznaczania .. 1
harmonicznych trajektorii w przestrzeni trojwymiarowej z dr inz. Pawel Szulczynski
23 uzglednieniem omijania przeszkod 1. Implementacja algorytmu. 2. Wizualizacja $rodowiska i trajektorii. 3. Pry
o . . . Modelowanie i implementacja wybranych .. . -
24 Dynamika i sterowanic bezzalogowych statk6w powietrznych algorytmow sterowania 1. Opracowanie modelu dynamiki. 2. Implementacja algorytmow sterowan dr hab. inz. Slawomir Stgpie, prof. PP




Propozycje tematéw prac magisterskich 2020/2021

Studia stacjonarne - SW

LP. TEMAT CEL PRACY ZADANIA PROMOTOR
- przeglad literatury zwigzanej z tematykg pracy
- przygotowanie bazy obrazéw
- j i - przygotowanie oprogramowania do automatycznego wykrywania
System wizyjny do automatycznego Celem pracy jest przygotowanie systemu do o przyg _P ) g i .Y. 80 WYKry N .
1 automatycznego wykrywania wybranych zagrozeri |wybranych zagrozen na podstawie sygnatu wizyjnego dr inZ. Julian Balcerek

wykrywania wybranych zagrozen dla pojazdu

dla pojazdu, opartego na sygnale wizyjnym.

- przeprowadzenie testow skuteczno$ci oprogramowania do
automatycznego wykrywania wybranych zagrozen na przygotowanej
bazie danych

Identyfikacja biometryczna za pomocg
technik uczenia maszynowego na podstawie
obrazéw teczéwki oka ludzkiego

Badanie algorytmoéw segmentacji nienadzorowanej
i nadzorowanej zdje¢ wykonanych w $wietle
podczerwonym i dziennym

1. Analiza technik uczenia maszynowego do analizy biometrycznej
teczowki

2. Badanie algorytmoéw nienadzorowanych i nadzorowanych

3. Dostosowanie oprogramowania do mozliwos$ci

dr inz. Tomasz Marciniak

2 mikroprocesorowych systeméw wbudowanych (np. Raspberry Pi)
L. i L. 3 X 1. Analiza technik klasyfikacji nadzorowanej obrazéw OCT tylnego
Klasyfikacja zmian obszaru Dobér i badanie skutecznosc!.algorytmovy uc?.ema odcinka oka ludzkiego
przedsiatkdwkowego i siatkowki oka maszy,nowego do segmevntacrp oraz klasyfikacji 2. Przygotowanie oprogramowania z GUI do automatycznej dr inZ. Tomasz Marciniak
. . . obrazéw obszaru przedsiatkéwkowego oka o .
ludzkiego na podstawie obrazéw OCT ludzkiego klasyfikacji zmian patologicznych
3 3. Badania skutecznos$ci algorytméw
Wykonanie stanowiska oraz przygotowanie 1. Zbudowanie stanowiska laboratoryjnego 2. Opracowanie planszy
Stanowisko laboratoryjne do oprogramowania do testowania podstawowych testowej do badania jako$ci rejestrowanego obrazu. 3. Opracowanie
automatycznego badania jakoSci aparatéw parametréw jakoSci oprogramowania do automatycznego wyznaczania parametréw
cyfrowych obrazu rejestrowanego przez cyfrowe aparaty jakoSciowych aparatu cyfrowego na podstawie uzyskanych zdje¢
4 fotograficzne w telefonach komdrkowych planszy testowej dr inz. Adam Konieczka
Poprawa jako$ci mowy z wykorzystaniem Celem pracy'j.est. qobér i badanie.skt.'ltef:znos'ci 1. Przeglad literatury dotyczgcej adaptacji sieci neuronowych
sieci neuronowych dostosowujacych sie do metod umo‘legllajac.ys:lad.aptaCJf sieci g odszumiajgcych mowe do nowych warunkéw akustycznych, 2. dr Szymon Drgas
& i neuronowej o slzumlaj Cej Sygnat mowy do Przygotowanie oprogramowania do testow jakoSci odszumiania
. nowych Srodowisk akustycznych nowych warunkéw akustycznych. ygnolu mowy, 3.Analiza wynikow
Celem pracy jest dobér i badanie skutecznoS$ci 1. Przeglad literatury dotyczgcej adaptacji sieci neuronowych
Modelowanie gtosu r6znych méwcow w celu metod umozliwiajgcych adaptacje sieci odszumiajgcych mowe do nowych méwcéw, 2. Przygotowanie dr Szymon Drgas
usprawnienia metod poprawy jako$ci mowy neuronowej odszumiajgcej sygnat mowy do oprogramowania do testéw odszumiania jako$ci mowy, 3. Analiza
6|bazujgcych na sieciach neuronowych. nowych méwcow. wynikéw
Dobdr i montaz uktadu mikrofonéw w nadkolach pojazdu
Celem pracy jest zbudowanie i wykonanie testéw | Wykonanie oprogramowania do akwizycji i klasyfikacji sygnatow
akustycznego systemu do badania stanu d.i\A{iekowych opon poruszajgcego sie pojazdu przy wykorzystaniu dr in. Andrzej Meyer
nawierzchni drég wykorzystujgcego pare sieci neuronowych.
Akustyczny system do rozpoznawania stanu | mikrofonéw rejestrujgcych dzwiek generowany Wykonanie testéw zbudowanego systemu podczas jazdy po réznych
7 |nawierzchni drég przez opony pojazdu podczas ruchu. powrzchniach i r6Znych warunkach pogodowych.




Bezkierunkowe zrédto dzwigku

Celem pracy jest zbudowanie i wykonanie testow
bezkierunkowego Zrddta dzwigku przy uzyciu pary
gto$nikow

Wykonanie testéw charakterystyk kierunkowych poszczegdlnych
glo$nikéw wykorzystanych gto$nikéw w pasmach tercjowych
Budowa uktadu i dopasowanie do wzmacniacza mocy.

Wykonanie testéw charakterystyk kierunkowych uktadu gto$nikow
w pasmach tercjowych

dr inz. Andrzej Meyer

8
Analiza problematyki zrodet zaktdcen w magistralach
komunikacyjnych oraz w przewodach sygnatowych
. . . . . .| Celem pracy jest analiza problemu powstawania Zestawienie technik eliminacji zaktécen
Filtracja zaktécen w torach komunikacyjnych i . . . ) .. )
. o zaklécen w pojazdach elektrycznych i praktyczna | zaprojektowanie i wykonanie ukfadu testowego na platformie mikropq dr inZ. Pawet Pawtowski
pomiarowych pojazddw elektrycznych ) S . ]
prezentacja wybranych technik ich filtracji firmy STM
Badanie skuteczno$ci rozwigzan zaimplementowanych w ukfadzie
9 Opracowanie dokumentacji projektowej
Celem pracy jest opracowanie oprogramowania
Wykorzystanie sztucznych sieci neuronowych |komputerowego opartego o sztuczne sieci Studia literaturowe dotyczgce sztucznych sieci neuronowych,
w naktadaniu koloru na zdjecia neuronowe zdolnego do detekcji obiektéw w przetwarzania obrazéw i fotografii cyfrowej, opracowanie prof. dr inZ. hab. Adam Dgbrowski
monochromatyczne fotografii monochromatycznej oraz naktadaniana |oprogramowania do kolorowania obrazéw monochromatycznych,
10 te obiekty koloréw. wykonanie testéw eksperymentalnych
Celem pracy jest przystosowanie oraz akumulacja
i L. . danych uzyskiwanych z opracowanej w ramach
Prognozowanie stezen pylu zawieszonego w S i . - - ) i
g i pracy dyplomowej inZynierskiej mobilnej stacji Studia literaturowe dotyczgce pomiardw zanieczyszczen
powietrzu przy wykorzystaniu sztucznych . ) . . ) . ) - -
sieci neuronowych pomiarowej wraz z ogélnodostepnymi danymi Srodowiskowych oraz sztucznych sieci neuronowych do monitoringu
Y dotyczgcymi zanieczyszczenia powietrza w danych i prognozowania, opracowanie oprogramowania do monitoringu
11 miejscach o danym czasie. zanieczyszczen powietrza i wykonanie testow eksperymentalnych prof. dr inZ. hab. Adam Dgbrowski
Celem pracy jest analiza rozwigzan stosowanych
przy rejestracji danych uzyskiwanych z
bezprzewodowo dotgczonych czujnikéw Przeglad literatury zwigzanej z bezprzewodowymi sieciami
pomiarowych. Na potrzeby eksperymentalnej czujnikéw. Projekt stanowiska laboratoryjnego - nalezy rozwazyc¢
Synchroniczna rejestracja danych z czujnikdw, za | weryfikacji nalezy zbudowaé stanowisko uzycie mikrofonéw lub czujnikéw inercyjnych. Eksperymenty z
12 | pomocg sieci bezprzewodowej laboratoryjne. uzyciem zbudowanego stanowiska. Analiza uzyskanych wynikéw. dr inz. Damian Cetnarowicz
Przeglad literatury z zakresu sieci neuronowych oraz biometrii
ludzkiej twarzy, przeglad baz danych zawierajgcych obrazy twarzy,
Celem pracy jest opracowanie oprogramowania dokumentacja techniczna wykorzystywanych platform oraz bibliotek
komputerowego opartego o sztuczne sieci programistycznych, wybdr baz danych zawierajgcych prawdziwe
neuronowe do skutecznego odrézniania obrazy twarzy do eksperymentdéw, wyszukanie w internecie i
prawdziwych i fatszywych obrazéw twarzy w wygenerowanie falszywych obrazéw twarzy, wytrenowanie
Rozpoznawanie fatszywych obrazéw twarzy za obiektach graficznych monochromatycznych i klasyfikatora opartego o sieci neuronowe, ewaluacja skuteczno$ci
13| pomocg sieci neuronowych kolorowych. klasyfikacji prof. dr inZ. hab. Adam Dgbrowski




