Propozycj

Temat pracy

Tytul w j. angielskim

Opiekun pracy

Konsultant pracy

Automatyka i Robotyka (KSD)
e tematow projektow grupowych magisterskich 2011

Silnik gry ,,Go”

prof. dr hab. inz. Zdzistaw Kowalczuk

mgr inz. Michat Czubenko

Cel pracy Praca ma na celu stworzenie pakietu komputerowego realizujacego
gre ,,Go”.
Zadania do Zaprojektowanie i implementacja silnika komputerowego grajacego
wykonania w Go.
Uwagi ZK1
Studenci
Temat Komputerowy model pojazdu z napgdem hybrydowym.
Tytul w j. angielskim Computer model of hybrid-electric-vehicle
Opiekun pracy dr inz. Krystyna Rudzinska-Kormanska
Konsultant pracy
Cel pracy Opracowanie aplikacji symulujacej przeptyw energii w samochodzie

hybrydowym o napedzie elektryczno-spalinowym.

Zadania do wykonania

Zadania:

-opracowanie modelu matematycznego pojazdu,

-implementacja komputerowa modelu,

-wykonanie interfejsu do wprowadzania danych i wizualizacji wynikow.

Literatura
Uwagi KRI1
Student
Temat Wyznaczanie $ciezek bezkolizyjnych dla platformy mobilnej w oparciu o

model grafowy.

Tytul w j. angielskim

Computation of collision-free paths for a mobile platform by using graph
model.

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

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

Zadania do wykonania

Opracowac :

-reprezentacj¢ srodowiska i sposoby jego edycji,

-reprezentacj¢ trajektorii ruchu w postaci grafu,

-algorytm wyznaczania $ciezki minimalnej,

-wizualizacj¢ ruchu platformy mobilnej w srodowisku z przeszkodami.

Literatura

Uwagi

KR2

Student




Temat

Poktadowe systemy sterujace we wspotczesnych samochodach
osobowych.

Tytul w j. angielskim

Onboard control systems at modern cars.

Opiekun pracy

dr inz. Henryk Kormanski

Cel pracy

Celem pracy jest stworzenie przegladu systemow sterowania
stosowanych we wspolczesnych samochodach.

Zadania do wykonania

Zgromadzenie literatury dotyczacej tematu pracy.

Napisanie pracy zawierajacej przeglad :

-systemoOw sterowania silnikiem

-systemoOw sterowania hamulcami,

-systemow kontroli toru ruchu pojazdu,

-systemoOw sterujacych §wiatlami, wycieraczkami, klimatyzacja, itp.

Uwagi HK1
Studenci
Temat Systemy diagnostyki samochodowej.
Tytul w j. angielskim Car diagnostic systems
Opiekun pracy dr inz. Henryk Kormanski
Cel pracy Celem pracy jest przeglad systemoéw stuzacych do diagnostyki

samochodu.

Zadania do wykonania

Zgromadzenie literatury dotyczacej tematu pracy.

1) Przeglad parametrow podlegajacych diagnostyce — metody ich
pomiarow.

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

Studenci

Projekt grupowy

Graficzne §rodowisko symulacyjne do wizualizacji i weryfikacji
algorytmoéw sterowania miniaturowymi robotami mobilnymi

Tytul w j. angielskim

Graphical simulation environment for visualization and verification
of algorithmic control of miniature mobile robots

Opiekun projektu

dr inz. Janusz Koztowski

Cel projektu

Studenci wykonuja zardwno pracg programistyczng (tworzenie
oprogramowania w jezyku C++), jak tez poszerzaja wiadomosci
zwigzane ze sterowaniem miniaturowymi robotami mobilnymi.

Zadania do wykonania

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

- przeprowadzi¢ implementacj¢ dedykowanego srodowiska symulacyjnego
umozliwiajacego rownolegle przetwarzanie watkow;

- zrealizowac interfejs graficzny do wizualizacji ruchu robotow w
definiowanym programowo otoczeniu ($ciezki, przeszkody) — ksztalty
animowanych robotéw mobilnych wzorowa¢ na rozwigzaniach Q-fix i Lego;
- przygotowac projekt stanowiska dydaktycznego (np. z dostgpem przez
Internet) do wykorzystania w laboratorium robotéw mobilnych;

Literatura

- Jezierski E.: Dynamika robotow. Wyd. Naukowo-Techniczne,
Warszawa, 2006.
- Knudsen J.: The unofficial guide to Lego Mindstorms Robots, 1999.

- 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.

Uwagi

JK1

Studenci:




Temat

Cyfrowy sterownik uniwersalny

Tytul w j. angielskim

General purpose digital, programmable controller

Opiekun pracy dr inz. H. Kormanski
Konsultant pracy mgr inz. K. Olinski
Cel pracy Budowa uniwersalnego, modutowego sterownika programowalnego.

Sterownik moze by¢ oparty na zastosowaniu mikrokontrolera ARM Cortex-
M3. Plytka sterownika powinna mie¢ relatywnie mate rozmiary oraz
powinna posiada¢ 10 wej$¢ 1 10 wyjs¢ cyfrowych oraz 10 wejs¢ 1 10 wyjsé
analogowych. Nalezy takze zapewni¢ komunikacje z platforma PC za
pomoca tacza USB. Sterownik moze by¢ wykorzystywany jako prototyp
komputera poktadowego dla autonomicznych jednostek mobilnych
(sterowiec, roboty mobilne itp.)

Zadania do wykonania

- opracowanie dokumentacji technicznej; - przygotowanie prototypu
sterownika; - kontrola poprawnosci dziatania sterownika

Literatura Istepanian, Robert; Whidborne, James F. ,,Digital Controller
Implementation and Fragility”
Uwagi HK?2
Student
Temat Projekt robota-ryby
Tytul w j. angielskim Q-Fish robot
Opiekun pracy prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. K. Olinski
Cel pracy Celem projektu jest stworzenie plywajacego robota matych rozmiarow (10-

20 cm). Do konstrukcji jednostki mozna skorzysta¢ z powszechnie
dostgpnych na rynku modelarskim elementdow napgdowych, czujnikow
przyspieszenia itp. Konstrukcja robota ptywajacego pozwoli na odtworzenie
w warunkach laboratoryjnych zjawisk towarzyszacych manewrom jednostek
latajacych wykorzystujacych zjawisko wypierania gazu lzejszego od
powietrza (np. sterowce).

Zadania do wykonania

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

- realizacja czesci sprzgtowe;j
- realizacja oprogramowania

Literatura Kato, N.; Inaba, T.; ,,Control performance of fish robot with pectoral fins in
horizontal plane”
Uwagi ZK2
Student
Temat Symulator taktyczny czasu rzeczywistego

Tytul w j. angielskim

Real-time tactics simulator

Opiekun pracy dr K. Rudzinska
Konsultant pracy mgr inz. K. Olinski
Cel pracy Celem projektu jest stworzenie platformy PC pozwalajacej na projektowanie

1 testowanie systemow decyzyjnych w kontekscie inteligencji grupowe;.
Platforma stworzona w konwencji komputerowej gry strategicznej czasu
rzeczywistego powinna posiada¢ interfejs pozwalajacy na implementacjg
graczy komputerowych w postaci dynamicznie tadowanych bibliotek.

Zadania do wykonania

- projekt i implementacja oprogramowania
- sporzadzenie dokumentacji technicznej

Literatura

David M. Bourg, Glenn Seeman; “Al for Game Developers”

Uwagi

KR3

Student




Temat projektu grupowego

Symulator programowalnych sterownikoéw logicznych VersaMax
Nano/Micro firmy GE Fanuc

Opiekun pracy dr inz. Henryk Kormanski
Konsultant pracy
Cel pracy Celem pracy jest stworzenie software’owego symulatora

programowalnych sterownikow logicznych dla potrzeb testowania
programéw napisanych w jgzyku schematow drabinkowych.

Zadania do wykonania

- stworzenie programu symulujacego pracg programowalnego
sterownika logicznego VersaMax Nano/Micro;

- stworzenie biblioteki prostych obiektow, ktore mozna sprzac ze
sterownikiem,;

- interfejs dla uzytkownika symulatora.

Literatura

Uwagi

HK3

Student

Temat projektu grupowego

Fizyczny model odwroconego wahadta

Opiekun pracy dr inz. Krystyna Rudzinska-Kormanska
Konsultant pracy
Cel pracy Celem projektu jest stworzenie mobilnego fizycznego modelu

odwréconego wahadla i jego stabilizacja. Wahadto ma przemieszczaé
si¢ w ruchu prostoliniowym utrzymujac rownowage. Jednym z
elementow projektu jest stworzenie interfejsu do komunikacji
operatora z modelem.

Zadania do wykonania

- mobilna platforma na dwdch kotach o jednej osi ;
- czujnik wychylenia katowego ;

- uktad sterujacy ;

- bezprzewodowy interfejs komunikacyjny.

Literatura

Uwagi

KR4

Student

Temat projektu grupowego

Manipulator dla systeméw wirtualnej rzeczywistosci pozwalajacy na
interakcj¢ z maszyng przy pomocy ruchow reki i palcow.

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

na interakcj¢ z maszyna przy pomocy ruchow reki i palcow.

Zadania do wykonania

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

Uwagi

ZK3

Studenci

Sakovski Kristian (118842)
Sobczak Bartosz (118844)




Temat projektu grupowego

Interfejs umozliwiajacy sterowanie proteza antropomorficzna z
wykorzystaniem analizy przebiegow EEG.

Opiekun pracy

Prof. Z. Kowalczuk

Konsultant pracy

Dr A. Bujnowski

Cel pracy

Celem pracy jest zaprojektowanie systemu umozliwiajacego odczyt i
analizg fal mézgowych oraz wykorzystanie ich w celu wykonywania
ruchéw proteza.

Zadania do wykonania 1) Budowa uktadu akwizycji danych i ich transmisji do komputera PC,

2) Opracowanie uczgcego sie systemu umozliwiajgcego analize

zebranych sygnatéw i identyfikacje zadanych czynnosci,

3) Opracowanie graficznego interfejsu uzytkownika pozwalajgcego na

indywidualne dostrajanie parametréw systemu,

4) Wykorzystanie zidentyfikowanych akcji do regulacji potozenia

serwomechanizmow protezy.

Studenci

ZK4: Karpinski

Projekt grupowy

Graficzne $srodowisko symulacyjne do wizualizacji i weryfikacji
algorytmoéw sterowania miniaturowymi robotami mobilnymi

Tytul w j. angielskim

Graphical simulation environment for visualization and verification
of algorithmic control of miniature mobile robots

Opiekun projektu

dr inz. Janusz Koztowski

Konsultant projektu

dr inz. Janusz Koztowski

Cel projektu

W ramach pracy projektowej studenci wykonuja zar6wno prace
programistyczna (tworzenie oprogramowania w jezyku C++), jak tez
poszerzaja swoje wiadomosci zwiazane ze sterowaniem
miniaturowymi robotami mobilnymi.

Zadania do wykonania

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

- przeprowadzi¢ implementacj¢ dedykowanego srodowiska
symulacyjnego umozliwiajacego roéwnolegle przetwarzanie watkow;
- zrealizowa¢ interfejs graficzny do wizualizacji ruchu robotéw w
definiowanym programowo otoczeniu ($ciezki, przeszkody) —
ksztalty animowanych robotéw mobilnych wzorowac na
rozwiazaniach Q-fix i Lego;

- przygotowac projekt stanowiska dydaktycznego (np. z dostgpem
przez Internet) do wykorzystania w laboratorium robotoéw mobilnych;

Literatura

- Jezierski E.: Dynamika robotow. Wyd. Naukowo-Techniczne,

Warszawa, 2006.
- Knudsen J.: The unofficial guide to Lego Mindstorms Robots, 1999.

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

Uwagi

JK2: (2 osoby)

Studenci




Projekt grupowy

Dedykowane srodowisko symulacyjne do testowania programow
studenckich dla sterownikéw logicznych FANUC

Tytul w j. angielskim

A dedicated simulation environment for testing student programs for
the FANUC Programmable Logic Controllers

Opiekun projektu dr inz. Janusz Koztowski
Konsultant projektu dr inz. Janusz Koztowski
Cel projektu W ramach pracy projektowej studenci wykonuja zaréwno pracg

programistyczna (tworzenie oprogramowania w jezyku C++), jak tez
poszerzaja swoje wiadomosci zwiazane z programowaniem PLC.
Konieczne jest tez zapoznanie sig ze specyfikacja modeli obiektow
laboratoryjnych wspotpracujacych z PLC.

Zadania do wykonania

- przygotowac oprogramowania umozliwiajacego komputerowa symulacje
pracy sterownikdw logicznych oraz $ledzenie wykonywania programow
uzytkownika;

- zrealizowa¢ interfejs graficzny do wizualizacji na ekranie
komputera efektow dzialania symulowanych sterownikow (np.
animacja ruchu windy, przetaczanie swiatet na skrzyzowaniu);
- opracowac pakiet dydaktyczny do wykorzystania w ramach zaje¢ w
Laboratorium Programowalnych Sterownikoéw Logicznych.

Literatura

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

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

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

Uwagi

JK3: (2 osoby)

Studenci

Temat projektu grupowego

ELEMENTY DIAGNOSTYKI W APLIKACJACH INTERNETOWYCH
BAZUJACYCH NA TECHNOLOGII AJAX

Opiekun pracy dr inz. Krystyna Rudzinska-Kormanska
Konsultant pracy mgr inz. J. Wszotek
Cel pracy Przy architekturze klient-serwer, w aplikacjach internetowych,
technologia AJAX umozliwia asynchroniczng komunikacje pomiedzy
klientem a serwerem, zas proces komunikacyjny pomiedzy klientem
a serwerem powinien by¢ diagnozowany w celu:
- detekcji bteddw,
- dynamicznej reakcji w przypadku zajscia usterki,
- monitorowania zajs¢(wystapien) niepozadanych (ataki/pluskwy)
- rejestacja pracy (log) i ewentualnych btedow.
Literatura
Uwagi KR5
Student | Jacek Gren




Temat projektu grupowego

Implementacja algorytmu sterowania formacja robotéw Q-Fix

Tytul w j. angielskim

Robot formation control for Q-Fix platform.

Opiekun pracy Prof. Z. Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. K. Olinski
Cel pracy Opracowanie i implementacja algorytmu sterujacego formacja

robotow (wykonywanie przyktadowych misji np. zespotowe
poszukiwanie wyj$cia z labiryntu lub przesuwanie klockow na
planszy).

Zadania do wykonania

- opracowanie algorytmu
- implementacja algorytmu dla zespolu robotéw Q-Fix
- weryfikacja realizacji zadania dla przyktadowej misji

Literatura

. Siciliano, Bruno; Khatib, Oussama: Springer Handbook of Robotics

Uwagi

ZKS5: (2 osoby)

Studenci:

Temat projektu grupowego

Implementacja algorytmu sterowaniem robota Q-Fix dla rozgrywki
typu ‘Sumo’

Tytul w j. angielskim

Control implementation for Sumo robot competition.

Opiekun pracy Dr. H. Kormanski
Konsultant pracy mgr inz. K. Olinski
Cel pracy Opracowanie i implementacja algorytmu sterujacego robotem dla

rozgrywki typu ‘Sumo’.

Zadania do wykonania

- opracowanie algorytmu
- implementacja algorytmu dla robota Q-Fix
- weryfikacja realizacji zadania

Literatura

. Siciliano, Bruno; Khatib, Oussama: Springer Handbook of Robotics

Uwagi

HK4 (2 osoby)

Studenci:

Temat projektu grupowego

Pakiet symulacyjny rzecznego zagrozenia powodziowego

Tytul w j. angielskim

Simulation platform for predicting river flooding

Opiekun pracy prof. dr hab.inz. Zdzistaw Kowalczuk
Konsultant pracy mgr inz. Mariusz Domzalski, mgr inz. Adam Cichosz.
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

Materialy hydrogeologiczne oraz materiaty firmy ARA

Uwagi

Temat ZK6

Studenci




Temat projektu grupowego

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 ZK7

Studenci

Temat projektu grupowego

Oprogramowanie do rozpoznawania znakow i calych tekstow w
pliku graficznym o postaci rastrowej

Tytul w j. angielskim

OCR system

Opiekun pracy

prof. Wojciech Jedruch

Konsultant pracy

mgr inz. Michat Czubenko

Cel i zadania pracy

Aplikacja bazujaca na sztucznej inteligencji (utworzenie sieci
neuronowej, przygotowanie odpowiedniej ilosci niezbednych
przyktadow uczacych oraz przeprowadzenie procesu uczenia sieci na
ich podstawie), ktorej zadaniem bedzie rozpoznanie prostego tekstu,
zapisanego w formie graficznej o postaci rastrowej. Aplikacja
zapewnia¢ bedzie wstepna obrobke i filtracje obrazu dla potrzeb
wyodrgbnienia cech charakterystycznych tekstu.

Zadania do wykonania

Przeglad literatury. Przyjecie zatozen i sformutowanie problemu i
ogolnego celu pracy. Sprecyzowanie zalozen szczegotowych oraz
propozycje rozwiazania problemu. Opracowanie algorytmow.
Implementacja systemu. Przeprowadzenie badan i testow oraz
sformutowanie wnioskow koncowych.

Zrédia

Uwagi

Temat WJ1

Studenci:

Chtopecki Mariusz, Konera Marek, Krispin Piotr




Temat projektu grupowego

Inteligentny system zarzadzajacy dzialaniami logistycznymi

Tytul w j. angielskim

Intelligent logistic system

Opiekun pracy

dr inz. T. Bialaszewski

Konsultant pracy

mgr inz. K. Olinski

Cel i zadania pracy

Stworzenie aplikacji korzystajacej z metod sztucznej inteligencji
wspomagajacej wielokryterialne podejmowanie decyzji dotyczacych
planowania strategii dystrybucji towaréw, w szczegolnosci zadaniach
zwiazanych z nieliniowymi problemami transportowymi oraz
komiwojazera.

Zadania do wykonania

Opracowanie metod, algorytmow optymalizacji ewolucyjnej dla
celow wielokryterialnej optymalizacji (zadan wyznaczania
optymalnej trasy i doboru dostgpnych zasobow do aktualnych
potrzeb (zlecen przewozu towaréw). Opracowanie srodowiska do
symulacji przyktadowych problemow. Przeprowadzenie testow
ilustrujacych dziatanie systemu. Wnioski (zalety, ograniczenia
metody/programu, kierunki rozwoju programu).

Zrédia

Uwagi

Temat TB1

Studenci

Pawel Czarnecki, Mateusz Dopka, Michat Buretta




