1.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Implementacja algorytmu automatycznie poziomujacego gtosnosé
moéwcy/méwcoéw w zastosowaniach wideokonferencyjnych

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Implementation of automatic gain control algorithm for video-conferencing
purpose

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Ciotek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja algorytmu automatycznie poziomujgcego gtosnosé
mowcy/mowcéw w zastosowaniach wideokonferencyjnych. W przypadku gdy
mikrofon (wbudowany w laptopie lub w telefonie komoérkowym), ktérym dysponujemy
posiada mate wzmocnienie lub gdy znajdujemy sie nieco dalej od mikrofonu, poziom
gtosnosci naszej mowy wymaga wzmochienia. Zadanie staje sie trudniejsze

w przypadku obecnosci wielu méwcoéw w tym samym pomieszczeniu.

Zadania do wykonania

1. Implementacja algorytmu,

2. Przeprowadzenie testow symulacyjnych oceniajgcych skutecznos¢ dziatania
algorytmu,

3. Przeprowadzenie testéw odstuchowych,
Przygotowanie dokumentacji technicznej.

Zrodta

1. D.V. Mercy, Areview of automatic gain control theory. Volume 51, Issue 11-
12, November December 1981, p. 579 — 590

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

2.

Wymagana podstawowa znajomos¢ srodowiska MATLAB

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Implementacja algorytmu dodajacego znak wodny do nagran audio (mowa)

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Implementation of digital audio watermarking algorithm

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Ciotek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja algorytmu dodajgcego znak wodny do nagran audio
(mowa) i jego pozniejsza detekcja. Zadanie polega na dodaniu znaku wodnego,
ktory jest niewidoczny, niestyszalny, odporny na manipulacje sygnatu audio etc.,

a nastepnie wykryciu zakodowanej informaciji.

Zadania do wykonania

1. Implementacja algorytmu,

2. Przeprowadzenie testow symulacyjnych oceniajgcych skutecznos¢ dziatania
algorytmu,

3. Przeprowadzenie testow odstuchowych,

4. Przygotowanie dokumentacji technicznej.

Zrodta

1. Guang Hua and et al.: Twenty years of digital audio watermarking—a
comprehensive review. Signal Processing Volume 128, November 2016,
Pages 222-242

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Wymagana podstawowa znajomosé srodowiska MATLAB

3.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Zastosowanie ptytki prototypowej procesora sygnatowego TMS320C672x do
budowy prototypu syntezatora modularnego

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Application of prototype board of TMS320C672x DSP for designing prototype
of modular synthesizer

Opiekun pracy

dr inz. Krzysztof CisowsKi

Konsultant pracy

Cel pracy

Zaprojektowanie i budowa prototypu muzycznego syntezatora modularnego

w oparciu o zestaw uruchomieniowy Professional Audio Development Kit firmy
LYRTECH (PADK) procesora sygnatowego TMS320C6727, klawiature z interfejsem
USB MIDI oraz komputer PC.

Syntezator tego typu ma forme systemu sktadajgcego sie z niezaleznych blokéw




sktadowych, petnigcych podstawowe funkcje generowania oraz przeksztatcania
sygnatow za pomocg oscylatorow filtrow, modulatorow itp.

Poszczegdlne moduty posiadajg wejscia sygnatowe, i sterujgce, oraz wyjscia, gdzie
wyprowadzany jest wytwarzany przez nie sygnat. Wejscia sterujgce pozwalajg
wptywac na parametry generowanego lub przeksztatcanego sygnatu wejsciowego.
Zasadg dziatania syntezatora modularnego jest to, ze moduty mozna tgczy¢

w dowolnej konfiguracji, gdyz kazdy sygnat wytwarzany przez nie mozna uzywac
zaréwno jako sygnat foniczny, jak i warto$¢ sterujgca pracg kolejnego modutu.

W projekcie zostang wykorzystane duze mozliwosci obliczeniowe procesora
TMS320C6727 (dedykowanego do zastosowan audio) oraz urzgdzenia peryferyjne
zainstalowane na ptycie PADK (24 bitowe przetworniki C/A oraz interfejs MIDI).

Projektowany uktad bedzie wyposazony w konfigurowalny przez uzytkownika
interfejs zrealizowany na komputerze PC. Bedzie on umozliwiat graficzne
generowanie poszczegolnych modutéw systemu oraz realizacje biezacych potgczen
pomiedzy nimi. Klawiatura USB MIDI bedzie wykorzystywana zaréwno

do sterowania pracg zaprojektowanego urzadzenia jak i wykonywania utworéw
muzycznych.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie i implementacja na procesorze sygnatowym algorytmow
generowania, filtracji, modulacji oraz innych metod przeksztatcania sygnatéw
fonicznych,

2. Zaprojektowanie i realizacja interfejsu uzytkownika pozwalajgcego
na graficzne projektowanie poszczegdélnych modutéw syntezatora, biezaca
realizacje potgczen pomiedzy nimi oraz sterowanie pracg zaprojektowanego
sytemu,

3. Opracowanie protokotu sterowania pracg syntezatora, w tym wykonywania
utworéw muzycznych, za pomocga klawiatury USB MIDI.

Zrodta

Dokumentacja zestawu uruchomieniowego PADK.
https://pl.wikipedia.org/wiki/Syntezator modularny.
https://vcvrack.com/

http://synthmuseum.com/moog/index.html
http://www.synthzone.com/moog.htm
https://www.researchgate.net/publication/263584068 MIDI pl
https://learn.sparkfun.com/tutorials/midi-tutorial/

S. Orfaniidis: Introduction to signal processing, Prentice Hall 1996
Tomasz P. Zielihski, Cyfrowe przetwarzanie sygnatéow. Od teorii do
zastosowan , W.K.L. 2007.

CoNOOA~MWNE

Liczba wykonawcéw

1lub2

Uwagi

Narzedzia programistyczne: MATLAB, Tl Code Composer Studio, MS Visual Studio.

4.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Zastosowanie zestawu uruchomieniowego mikrokontrolera STM32F746G-
DISCO firmy STMicroelectronics do budowy uniwersalnego modutu
diagniostyczno-pomiarowego

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Application of the STMicroelectronics STM32F746G-DISCO microcontroller
development kit to build a universal diagnostic and measurement module

Opiekun pracy

dr inz. Krzysztof Cisowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest zaprojektowanie oraz zbudowanie prototypu uniwersalnego modutu
pomiarowego stuzgcego do zbierania i wstepnej analizy sygnatéw cyfrowych
pochodzacych z wybranego zbioru czujnikéw pomiarowych (temperatury, cisnienia,
drgan, potozenia itp.). Zaprojektowany uktad bedzie wykorzystywat zestaw
uruchomieniowy mikrokontrolera STM32F746G-DISCO firmy STMicroelectronics.
Opracowany system bedzie zbierat, przetwarzat oraz wizualizowat na posiadanym
wyswietlaczu dane pomiarowe oraz wyznaczone charakterystyki sygnatéw (np.,
widma). Dodatkowo bedzie komunikowat sie z otoczeniem celem przekazania
zebranych pomiaréw poprzez wbudowane tgcze ethernetowe i/lub UART i/lub USB.
Celem pracy dyplomowej jest rowniez zaimplementowanie do opracowanego
sytemu zaawansowanych algorytmow obrdbki sygnatéw takich jak np. filtracja
adaptacyjna, sieci neuronowe, segmentacja i klasyfikacja sygnatow itp.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie algorytméw komunikacji wybranych czujnikéw z modutem



https://pl.wikipedia.org/wiki/Syntezator_modularny
https://vcvrack.com/
http://synthmuseum.com/moog/index.html
http://www.synthzone.com/moog.htm
https://www.researchgate.net/publication/263584068_MIDI_pl
https://learn.sparkfun.com/tutorials/midi-tutorial/

pomiarowym (protokoty 12C lub SPI) oraz ethernetowej komunikacji
mikrokontrolera z serwerem systemu pomiarowego,

Budowa interfejsu uzytkownika,

Opracowanie zestawu wybranych algorytmow wstepnej obrébki sygnatow,
Testy dziatania algorytmow z wykorzystaniem sygnatéw pozyskanych

za pomocg czujnikdw wspotpracujgcych z systemem pomiarowym,

5. Analiza uzyskanych rezultatow

PN

Zrodta

1. Dokumentacja techniczna zestawu uruchomieniowego mikrokontrolera
STM32F746G-DISCO firmy STMicroelectronics,

2. M. Galewski, STM32. Aplikacje i ¢wiczenia w jezyku C, BTC 2011.

3. STM32 32-bit Arm Cortex MCUs
https://www.st.com/en/microcontrollers-microprocessors/stm32-32-bit-arm-cortex-
mcus.html

4. ZOLTOWSKI B., CEMPEL C. (red.): Inzynieria Diagnostyki Maszyn, praca
zbiorowa., PTDT ITE PIB Radom, Warszawa, Bydgoszcz, Radom 2004.

5. Tomasz P. Zielinski, Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Od teorii do
zastosowan , W.K.t. 2007.

6. S. Haykin Adaptive filter, Prentice Hall, 1991.

7. M. tomot, Praca dyplomowa, 2012 WETI PG, Badanie zmian pola
akustycznego do diagnostyki urzadzen lub wykrywania nieporzadanych cech
obiektéw monitorowanych.

8. K. Pupowski, P. Kira, Praca dyplomowa 2012 WETI PG Uniwersalny modut
kontrolno-pomiarowy

Liczba wykonawcéw

Uwagi

5

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

System antykolizyjny dla robotéw przemystowych

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Anti collision system for industrial robots

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Rozbudowa powstatego w ramach projektu grupowego i pracy magisterskiej
systemu antykolizyjnego dla robotéw przemystowych znajdujgcych sie

w laboratorium wspotpracy robotéw przemystowych.

Dziatanie systemu antykolizyjnego polega na ciggtym monitorowaniu potozenia
manipulatoréw robotéw i sprawdzania mozliwosci wystgpienia kolizji miedzy
manipulatorami robotéw i otoczeniem.

W momencie wykrycia potencjalnej kolizji obwody bezpieczehstwa sg odcinane
i roboty sg zatrzymywane.

W ramach pracy magisterskiej nalezy przejrze¢ powstate oprogramowanie

i rozszerzy¢ jego funkcjonalnosc. Istnieje mozliwosé napisania od poczatku
wiasnego oprogramowania z wykorzystaniem kluczowych elementéw z istniejgcego
juz systemu oraz zaprojektowanie nowej ptytki drukowanej dla uktadu
elektronicznego wytgczajgcego gtéwny obwdd bezpieczehstwa

Zadania do wykonania

1. Zapoznanie sie z istniejgcym systemem antykolizyjnym,

2. Opanowanie obstugi robotoéw Kawasaki i Mitsubishi,

3. Opracowanie komunikacji z robotami Kawasaki i Mitsubishi,

4. Poprawienie modelowania robotéw oraz zwiekszenie funkcjonalnosci
systemu poprzez modelowanie przemieszczenia obiektéw (operacja
chwytania elementéw i ich pozostawiania w innym miejscu),

5. Rozbudowa edytora tréjwymiarowych modeli robotéw i ich otoczenia,
6. Opracowanie nowej komunikacji z robotami, stuzgcej do zbierania informaciji
o aktualnym stanie osi robotéw,
7. Opracowanie nowych algorytmow predykcji potozenia manipulatora robota,
8. Opracowanie dokumentacji.
Zrodia 1. Bruce Eckel,.Thinking In C++, Janugr. ZQOO, o
2. Dokumentacja do robotéw Kawasaki i Mitsubishi.

Liczba wykonawcow

Uwagi
6.

Wymagana jest bardzo dobra umiejetno$é programowania w C++ oraz bardzo dobra
znajomos¢ matematyki



https://www.st.com/en/microcontrollers-microprocessors/stm32-32-bit-arm-cortex-mcus.html
https://www.st.com/en/microcontrollers-microprocessors/stm32-32-bit-arm-cortex-mcus.html

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Opracowanie trojwymiarowego modelu obiektu za pomoca robota
wyposazonego w kamere 3D

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Creation of a three dimensional object model by using a robot equipped with
a camera 3D

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowac¢ program na komputer PC oraz program sterujgcy robotem
przemystowym Kawasaki lub Mitsubishi, realizujgcy odtworzenie tréjwymiarowego
modelu obserwowanej sceny.

Robot jest wyposazony w kamere cyfrowg oraz linijke laserowg z ktérych mozna
zbudowac¢ kamere 3D. Po zeskanowaniu obiektu nalezy z otrzymanej chmury
punktow utworzy¢ trojwymiarowy model skanowanego obiektu.

Zadania do wykonania

1. Napisanie programu uruchamianego na robocie, realizujgcego ustawienie
kamery w zadanym potozeniu i przestanie potozenia kamery do komputera

PC,

2. Implementacja komunikacji miedzy komputerem PC a robotem
przemystowym,

3. Wykorzystanie funkcji otwartej biblioteki OpenCV do kalibracji kamery i linijki
laserowej,

4. Napisanie funkcji przetwarzania obrazu, realizujgcych rozpoznanie
na obrazie linii laserowej,
Zamiana otrzymanej chmury punktow na trojwymiarowy model obiektu.

Zrodta

Bruce Eckel, Thinking In C++, Januar 2000,
Dokumentacja do robotéw Kawasaki i Mitsubishi,
W. K. Pratt, Digital Image Processing, Wiley 2007.

whE o

Liczba wykonawcow

Uwagi

Wymagana dobra znajomos¢ programowania w C++; bardzo dobra znajomosé
matematyki

7.
Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Budowa mapy otoczenia robota mobilnego w sSrodowisku symulacyjnym

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Construction of a mobile robot's environment map in a simulation environment

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Praca polega na rozbudowie istniejacego symulatora robotéw mobilnych. Pierwotnie
symulator powstat do symulacji gry robotéw w pitke (liga MiroSot FIRA).
Wyposazony jest w modut wizualizacji gry (OpenGL). Z czasem symulator zostat
rozbudowany o mozliwo$¢é umieszczenia na boisku dodatkowych obiektéw (Sciany,
skrzynie) dzieki czemu mozliwe jest realizowanie zadan polegajgcych

na pokonywaniu labiryntéw oraz np. wspotpraca robotéw polegajaca

na przepchnieciu wiekszej skrzyni. Programy sterujgce robotami mogg byc¢
dotgczane do symulatora jako biblioteki DLL lub tez dziata¢ jako oddzielne programy,
komunikujace sie z serwerem symulacji za pomocg protokotu UDP.

Rozbudowa symulatora ma polegaé na dodaniu funkcjonalno$ci polegajace;j

na symulacji dziatania sonaru lub lidaru, zwracajacego odlegtosci pomiedzy robotem
a najblizszymi przeszkodami. Wygenerowane dane powinny by¢ nastepnie wysytane
do programu sterujgcego robotem.

Na podstawie danych pochodzgcych jedynie z symulowanego sonaru nalezy tak
sterowac robotem aby odtworzy¢ mape srodowiska w ktérym porusza sie robot.
Srodowisko symulacyjne powinno zapewnié mozliwo$¢ dodania zaktdcen i szumoéw
do sygnatow pochodzgcych z modelowanych czujnikéw.




Zadania do wykonania

1. Zapoznanie sie z istniejgcym symulatorem robotéw FIRA,

2. Dodanie do symulatora funkcjonalnosci polegajgcej na modelowaniu
sonarow lub lidarow i wysytanie wygenerowanych danych do programow
sterujgcych robotami,

3. Napisanie programu sterujgcego robotem, ktérego zadaniem jest
eksploracja otoczenia robota i budowa mapy 2D,

4. Symulator powstat w srodowisku Builder 6.0, mozliwe, ze konieczna bedzie
migracja kodu symulatora do innego $rodowiska, np. Visual Studio.

Zrédia

1. Bruce Eckel, Thinking In C++, Januar 2000

Liczba wykonawcoéw

Uwagi

Dobra znajomos¢ programowania w c++

8

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Stanowisko laboratoryjne robota ptaskiego o kinematyce réwnolegtej.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Laboratory stand of the planar robot with parallel kinematics

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem zadania jest opracowanie stanowiska dydaktycznego do analizy dziatania
manipulatora ptaskiego o kinematyce rownolegtej. Stanowisko powinno by¢
wyposazone w oprogramowanie umozliwiajgce wizualizacje robota oraz edytor
pozwalajgcy na pisanie programu sterujgcego robotem. Sterownik robota
powninien realizowa¢ ruch narzedzia z interpolacjg liniowa, kotowg oraz realizacje
dowolnych krzywych.

Przyktadowym zadaniem realizowanym przez oprogramowanie robota moze by¢
zatadowanie z pliku prostego rysunku wektorowego i narysowanie rysunku na
kartce.

Zadania do wykonania

1. Analiza kinematyki manipulatora,

2. Opracowanie projektu i wykonanie konstrukcji mechanicznej robota i uktadu
elektronicznego,

3. Implementacja programu sterujgcego manipulatorem,

4. Opracowanie etytora programu robota oraz modutu wizualizacji ruchu
robota,

5. Opracowanie moduty odczytu rysunku wektorowego | odrysowanie
wczytanego rysunku.

Zrédta

1. Craig J., J., Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT,
Warszawa 1993,

2. Jazar Reza, Theory of Applied Robotics, Kinematics, Dynamics and
Control, Springer Press, 2010,

3. Bishop R.,The Mechatronics Handbook. CRC Press 2002,

4. Siciliano B., Khatib O.: Springer Handbook of Robotics. Berlin: Springer
2008,

5. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT,
Warszawa 2002

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Temat zarezerwowany

9.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Optymalizacja procesu separowania i sortowania drobnych elementéw
na przyktadzie klockéw LEGO

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Optimizing the process of separating and sorting of small elements on the
example of LEGO brick

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

dr inz. Tomasz Boinski




Cel pracy

Celem pracy jest opracowanie i optymalizacja rozwigzania umozliwiajgcego
separacje i sortowanie drobnych elementéw. W trakcie pracy nalezy opracowac
rozwigzanie stuzgce do sortowania klockéw LEGO. Zadaniem autora pracy jest
projekt i wykonanie urzgdzenia pobierajgcego elementy z pojemnika,
rozdzielajgcego na pojedyncze egzemplarze oraz sortujgcego je na bazie informacji
uzyskanych z sieci neuronowej. Do klasyfikacji elementéw nalezy wykorzystaé
istniejgce oprogramowanie oraz przygotowane gtebokie sieci klasyfikujgce
uruchamiane na komputerze klasy PC. Sterowanie silnikami urzgdzenia powinno
odbywac sie za posrednictwem RaspberryPl. W ramach pracy nalezy rozwazy¢

i porownac rézne systemy rozdzielania elementéw oraz ich umieszczania

we wiasciwych pojemnikach. W celu wykonywania zdje¢ elementéw stosowany jest
smartfon z dedykowang aplikacjg lub kamera podtgczana przez port USB

do komputera zarzgdzajgcego lub do RaspberryPi sterujgcej silnikami.

Zadania do wykonania

1. Zapoznanie sie z istniejgcym prototypem maszyny sortujgcej oraz sterujgcej
nig oprogramowaniem,

2. Analiza mocnych i stabych stron prototypu,

3. Opracowanie nowej wersji maszyny sortujgce;j,

4. Poréwnanie mozliwosci réznych podejs¢ do sortowania elementoéw z
naciskiem na elastycznosc¢ okreslania liczby kategorii sortowania
elementdw i wydajnosci procesu,

5. Przygotowanie prototypu opracowanej maszyny,

6. Dostosowanie istniejgcego oprogramowania w jezyku Python i Kotlin (w
przypadku aplikacji na telefon) do opracowanego rozwigzania,

7. Testy opracowanego rozwigzania.

Zrédta

1. Deng, Li, and Dong Yu. "Deep learning: methods and applications."
Foundations and Trends® in Signal Processing 7.3—4 (2014): 197-387,

2. J. Loy, Neural Network Projects with Python: The ultimate guide to using
Python to explore the true power of neural networks through six projects.
Packt Publishing, 2019, https://books.google.pl/books?id=6AuLDWAAQBAJ

3. Jeremy Hillpot, “Grpc vs. rest: How does grpc compare with traditional rest
apis? https://blog.dreamfactory.com/grpc-vs-rest-how-does-grpc-compare-
with-traditional-rest-apis/"

4. Tom Alphin, “2019 most common lego parts
https://brickarchitect.com/2019/2019-most-common-lego-parts/”

5. “Understanding lego part numbers
https://brickset.com/article/54327/understanding-lego-part-numbers”

6. “Understanding the lego color palette https://brickarchitect.com/color/”

7. Brick Scavenger, “Tutorial: How to sort lego
efficientlyhttps://www.youtube.com/watch?v=dmisEA2PcGc”

8. Steven Dufresne, “Sorting lego is like making a box of chocolates
https://hackaday.com/2018/09/27/sorting-lego-is-like-making-a-box-of-
chocolates/”

9. Jay Peters, “Watch this machine made out of lego sort other lego using ai
https://www.theverge.com/2019/12/11/21011792/lego-ai-universal-sorting-
machine”

10. jtheiner, “Lego brick recognition
https://github.com/jtheiner/LegoBrickClassification”

11. Bartosz Sledz, Stawomir Zarazinski, Tomasz Boinski, Urzagdzenie do
sortowania klockdw LEGO na bazie ich ksztattu, Numer projektu
wynalazczego 64/21, Politechnika Gdanska

Liczba wykonawcow

Uwagi

10.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Sledzenie obiektow w przestrzeni 2D i 3D z wykorzystaniem filtru Kalmana

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Tracking objects in 2D and 3D space using the Kalman filter

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Kaczmarek

Konsultant pracy

Cel pracy

Implementacja oraz badania pracy algorytméw Sledzacych poruszajacy sie obiekt
na podstawie zaszumionych danych pomiarowych.



https://books.google.pl/books?id=6AuLDwAAQBAJ
https://blog.dreamfactory.com/grpc-vs-rest-how-does-grpc-compare-with-traditional-rest-apis/
https://blog.dreamfactory.com/grpc-vs-rest-how-does-grpc-compare-with-traditional-rest-apis/
https://brickarchitect.com/2019/2019-most-common-lego-parts/
https://brickset.com/article/54327/understanding-lego-part-numbers
https://brickarchitect.com/color/
https://hackaday.com/2018/09/27/sorting-lego-is-like-making-a-box-of-chocolates/
https://hackaday.com/2018/09/27/sorting-lego-is-like-making-a-box-of-chocolates/
https://www.theverge.com/2019/12/11/21011792/lego-ai-universal-sorting-machine
https://www.theverge.com/2019/12/11/21011792/lego-ai-universal-sorting-machine
https://github.com/jtheiner/LegoBrickClassification

Zadania do wykonania

1. Zapoznanie si¢ z istniejacymi rozwigzaniami pozwalajgcymi na $ledzenie
obiektéw poruszajgcych sie w przestrzeniach 2D i 3D,

2. Wygenerowanie danych testowych uwzgledniajgcych rézne scenariusze
ruchu obiektu (ruch ze statg predkoscia po linii prostej, ruch po tuku,
poruszanie sie ruchem przys$pieszonym itp.) lub w miare mozliwosci
wykorzystanie danych pomiarowych,

3. Implementacja wybranych algorytméw $ledzenia (nalezy wybraé minimum 3
algorytmy dostepne w literaturze),

4. Pordwnanie wynikow dziatania wybranych algorytmaéw.

Zrodta

. Blackman S.; Popoli R.: Design and Analysis of Modern Tracking Systems,
2. Gini F.; Rangaswamy M.: Knowledge-Based Radar Detection,
Tracking, and Classification,
3. Yaakov Bar-Shalom, X.-Rong Li, Thiagalingam Kirubarajan: Estimation
with Applications to Tracking and Navigation: Theory, Algorithms and
Software.

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat zarezerwowany

11.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Regulator temperatury bazujacy na regulacji PFC (Predictive Functional
Control)

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Temperature controller based on Predictive Functional Control algorithm

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Kaczmarek

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowanie i wykonanie regulatora temperatury bazujgcego na algorytmie
predykcyjnym typu PFC. Regulator powinien zapewni¢ spetnienie zatozonego
kryterium sterowania w obecnosci ograniczen natozonych na wielkos¢ sterujgca
oraz wielkos$¢ wyjsciowa.

Zadania do wykonania

1. Wybodr obiektu sterowania (np. pomieszczenie mieszkalne, sauna, zbiornik
cieczy),

Opracowanie i wykonanie czesci sprzetowej regulatora,

Opracowanie modelu matematycznego obiektu,

Projekt i badania symulacyjne regulatora,

Weryfikacja wynikéw badan na rzeczywistym obiekcie.

Zrédta

ol ESLIE R SN

Piotr Tatjewski, Advanced Control of Industrial Processes, Springer-Verlag,
London, 2007

Liczba wykonawcéw

Uwagi

12.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Sledzenie obiektéw na ptaszczyznie z wykorzystaniem estymacji
wielomodelowej bazujacej na filtracji Kalmana

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Multiple model Kalman filtering applied to 2D targets tracking

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Kaczmarek

Konsultant pracy

Cel pracy

Implementacja oraz badania pracy algorytméw sledzacych poruszajacy sie obiekt
na podstawie zaszumionych danych pomiarowych.

Zadania do wykonania

1. Zapoznanie sig z istniejgcymi rozwigzaniami pozwalajgcymi na sledzenie
obiektéw poruszajgcych sie na ptaszczyznie,

2. Wygenerowanie danych testowych uwzgledniajgcych r6zne scenariusze
ruchu obiektu (ruch ze statg predkoscia po linii prostej, ruch po tuku,
poruszanie sie ruchem przys$pieszonym itp.) lub w miare mozliwosci
wykorzystanie danych pomiarowych np. z lidaru,

3. Implementacja wybranych algorytmow sledzenia (nalezy wybra¢ minimum 3
algorytmy dostepne w literaturze),

4. Pordwnanie wynikow dziatania wybranych algorytmow.




Zrodia

1. Blackman S.; Popoli R.: Design and Analysis of Modern Tracking Systems.,

2. Gini F.; Rangaswamy M.: Knowledge-Based Radar Detection,
Tracking, and Classification,

3. Yaakov Bar-Shalom, X.-Rong Li, Thiagalingam Kirubarajan: Estimation
with Applications to Tracking and Navigation: Theory, Algorithms and
Software.

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Temat zarezerwowany

13.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Zastosowanie metody funkcji bazowych do identyfikacji zmiennych w czasie
kanatéw telekomunikacyjnych

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Application of basis function approach to identification of time-varying
telecommunication channels

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Maciej Niedzwiecki

Konsultant pracy

mgr inz. Artur Gancza

Cel pracy

Lokalna metoda funkcji bazowych (LBF) umozliwia sledzenie zmieniajgcych sie

w czasie parametréw kanatéw telekomunikacyjnych z doktadnoscig przewyzszajacag
dokfadnos¢ klasycznych metod estymacji takich jak wyktadniczo wazona metoda
najmniejszych kwadratéw. Identyfikacja kanatu umozliwia jego korekcje i poprawny
odbiér przesytanego strumienia danych. Celem dyplomu jest zamodelowanie

i optymalizacja systemu tgcznosci opartego na tzw.decyzyjnym sprzezeniu zwrotnym
w przypadku gdy identyfikacja kanatu dokonywana jest przy uzyciu algorytmu LBF.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury dotyczgcej rekurencyjnych algorytmow identyfikacii
oraz systeméw komunikacji dziatajgcych z wykorzystaniem decyzyjnego
sprzezenia zwrotnego,

Opracowanie programu w jezyku MATLAB symulujgcego dziatanie
systemu z decyzyjnym sprzezeniem zwrotnym,

Opracowanie réznych wariantéw algorytmu LBF,

Optymalizacja zamodelowanego systemu przesytania danych.

N

Zrédia

J.G. Proakis, ,Digital Communications”, McGraw-Hill, 2001,

S. Haykin ,Adaptive Filter Theory”, Prentice-Hall, 1996,

M. Niedzwiecki, A. Gancza, L. Shen, Y. Zakharov, ,Adaptive identification of
sparse underwater acoustic channels with a mix of static and time-varying
parameters”, Signal Processing, vol. 200, p. 108664, 2022

Sl I

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

14.

Wymagana podstawowa znajomos¢ srodowiska MATLAB i wiara w przydatnosé
metod identyfikacji

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Predykcja sygnatéw mowy przy uzyciu nieliniowych modeli autoregresyjnych i
metod uczenia maszynowego

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Prediction of speech signals using nonlinear autoregressive models and
machine learning techniques

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Maciej Niedzwiecki

Konsultant pracy

mgr inz. Artur Gancza

Cel pracy

Predykcja sygnatéw mowy jest skutecznym narzedziem umozliwiajgcym wykrywanie
i eliminacje znieksztatcajgcych je zaktécen impulsowych, takich jak ,trzaski”.

W ostatnich latach duze zainteresowanie zyskaty nieliniowe metody predykcji oparte
na nieliniowych modelach autoregresyjnych i metodach uczenia maszynowego.
Celem pracy jest implementacja wybranych metod a nastepnie zastosowanie ich

do usuwania zaktocen impulsowych z sygnatéw mowy.




Zadania do wykonania

Przeglad literatury dotyczgcej algorytmdéw estymacji nieliniowej,
Opracowanie programu w jezyku MATLAB realizujgcego algorytm
estymacji oparty na uczeniu maszynowym oraz algorytm estymacji oparty
na nieliniowym modelu autoregresyjnym,
3. Zastosowanie opracowanych algorytmoéw do wielokrokowej predykcji
sygnatu mowy,
4, Opracowanie metody wykrywania zaktécen impulsowych w sygnatach
mowy.

N

Zrédia

1. S.A. Billings, ,Nonlinear System Identification: NARMAX Methods in the
Time, Frequency, and Spatio-Temporal Domains”, Wiley, 2013,

2. M. Niedzwiecki, M. Ciotek, "Elimination of Impulsive Disturbances From
Archive Audio Signals Using Bidirectional Processing", IEEE Transactions
on Audio, Speech, and Language Processing, Vol. 21, No. 5, str. 1046-
1059, 2013

Liczba wykonawcoéw

1

Uwagi

Wymagana podstawowa znajomosc¢ srodowiska MATLAB

15.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Algorytm automatycznej oceny i poprawy jakosci zdje¢.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Algorithm for automatic quality estimation and correction of images

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest napisanie programu pozwalajgcego na automatyczng ocene jakosci
zdje¢ i poprawienie parametrow tych zdje¢, takich jak jasnos¢, ostrosé czy poziom
SZUMOW.

Zadania do wykonania

Stworzenie i implementacja odpowiednich algorytméw oraz przeprowadzenie testow.

Zrédia

1. R. C. Gonzalez, R. E. Woods, ,Digital Image Processing”

Liczba wykon.

Uwagi

16.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Prosty spektrofotometr z sensorem AS7262.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Simple spectrophotometer with AS7262 sensor.

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest zbudowanie prostego spektrofotometru z wykorzystaniem sensora
AS7262 i mikrokontrolera serii STM32. Uktad ma zapewnia¢ analize barwy Swiatta
oraz powierzchni zaréwno jako uktad autonomiczny, jak i poprzez port USB.

Zadania do wykonania

1. Zbudowanie (potgczenie) ptytki zawierajgcej ASM7262 z ptytkg
mikrokontrolera i wyswietlaczem LCD;

2. Konstrukcja interfejsu;

3. Oprogramowanie pozwalajgce na uzyskanie wynikow w postaci danych I*a*b,
XYZ itp.;

4. Realizacja komunikacji z komputerem PC;

5. Oprogramowanie na komputer PC poszerzajgce mozliwosci urzgdzenia
(np. generacja profili ICC monitoréw, dopasowanie koloru do standardowych
~przemystowych” palet barw takich jak RAL, Pantone itp.

Zrédta

Dokumentacja pakietu littleCMS,
Dokumentacja uktadu AS7262 i mikrokontroleréw STM,
Zasoby konsorcjum ICC http://www.color.org/opensource.xalter;

wh e

Liczba wykonawcéw

Uwagi



https://eti.pg.edu.pl/documents/176593/36687835/Elimination%20of%20Impulsive%20Disturbances%20From%20Archive%20Audio%20Signals%20Using%20Bidirectional%20Processing%2015_02_2013.pdf
https://eti.pg.edu.pl/documents/176593/36687835/Elimination%20of%20Impulsive%20Disturbances%20From%20Archive%20Audio%20Signals%20Using%20Bidirectional%20Processing%2015_02_2013.pdf
http://www.color.org/opensource.xalter

17.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Wykorzystanie sieci neuronowych do analizy sygnatéw z czujek PIR celem
zwiekszenia skutecznosci wykrywania intruza i zmniejszenia wrazliwosci
na czynniki wywotujace fatszywe alarmy.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

The use of neural networks to analyze signals from PIR detectors to increase
the effectiveness of intruder detection and reduce sensitivity to factors that
cause false alarms.

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy skonstruowanie zestawu sktadajgcego sie ze zmodyfikowanych czujek
PIR, urzgdzenia zbierajgcego dane oraz detektora wykorzystujgcego sie¢ neuronowaq.
Modyfikacja czujek polega na ,wyprowadzeniu” z czujki sygnatu analogowego
pochodzacego z czujnika PIR (i ew. jego wzmocnienia), przestania do urzgdzenia
zbierajacego dane (ktéorym moze byé mikrokontroler) a nastepnie interpretacji
zarejestrowanych sygnatéw (co moze odbywac¢ sie za pomocg mikrokontrolera
zbierajgcego dane). Sie¢ neuronowa zaimplementowana w detektorze wytrenowana
moze by¢ na ,zewnetrznym” komputerze.

Zadania do wykonania

1. Modyfikacja czujek PIR (3...4 sztuki) w sposéb umozliwiajgcy odczytanie
sygnatu wystepujgcego na wyjsciu detektora,

2. Dostosowanie mikrokontrolera/mikrokontroleréw do przetwarzania sygnatow z
czujek i ich detekgiji,

3. Zarejestrowanie sekwencji danych charakterystycznych do wystgpienia
réznych zjawisk rejestrowanych przez detektory,

4. Wybdr architektury sieci neuronowej i dostosowanie jej do potrzeb
realizowanego zadania,

5. Implementacja sieci w detektorze,

6. Poréwnanie jakosci dziatania zrealizowanego uktadu z konwencjonalnymi
czujkami.

Zrédia

1. https://www.murata.com/en-global/products/sensor/infrared

2. https://www.hamamatsu.com/eu/en/product/optical-sensors/infrared-
detector.html

3. https://www.tensorflow.org/tutorials/structured data/time_series?hl=pl

4. https://towardsdatascience.com/time-series-forecasting-with-deep-learning-
and-attention-mechanism-2d001fc871fc

Liczba wykonawcow

Uwagi

18.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej

Analiza tekstury i jej wtasciwosci kolorystycznych oraz tworzenie jej opisu
formie zblizonej do jezyka naturalnego.

Tytut w j. angielskim

Analysis of texture and its color properties with description in a natural-like
language.

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Wybodr sposrad istniejgcych i /lub opracowanie nowych algorytmow stuzgcych
automatycznemu rozpoznawaniu tekstur pod katem implementacji w systemie
wspomagajgcym osoby z uposdledzonym wzrokiem.

Zadania do wykonania

1. Wybdr sposrdd istniejgcych i/lub opracowanie nowych algorytmow stuzgcych
automatycznemu rozpoznawaniu tekstur,

2. Opracowanie metody eliminacji wptywu skali odwzorowania tekstury
i wptywu oswietlenia na ocene barw i charakteru tekstury,

3. Opracowanie metod ceny tekstury w kryteriach zblizonych do jezyka
naturalnego (biato-zielone paski, czerwona kratka z zielonymi kropkami),

4. Opracowanie metod dopasowywania tekstury do zapisanej w bazie danych
(odszukanie przedmiotu odpowiadajgcego konkretnemu wzorcowi).

Zrodta

1. R.Jain, R. Kasturi i B. G. Schunck, ,Machine vision”, McGraw-Hill, 1995
2. Richard O. Duda, Peter E. Hart, David G. Stork , “Pattern Classification”,
John Wiley & Sons, 2001

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Dostepne zestawy zweryfikowanych danych pomiarowych



https://www.murata.com/en-global/products/sensor/infrared
https://www.hamamatsu.com/eu/en/product/optical-sensors/infrared-detector.html
https://www.hamamatsu.com/eu/en/product/optical-sensors/infrared-detector.html
https://www.tensorflow.org/tutorials/structured_data/time_series?hl=pl

19.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Oprogramowanie do wizualizacji ksztaltu rurociggu na podstawie pomiaréw
robota inspekcyjnego

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Pipe shape visualization software based on an inspection robot measurements

Opiekun pracy

dr inz. Pawet Raczynski

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowanie oprogramowania umozliwiajacego analize i wizualizacje efektow
dziatania robota inspekcyjnego stuzgcego do badania geometrii rurociggéw
magistralnych.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie algorytmoéw odtwarzajgcych geometrie sSrodowiska pracy
robota na podstawie wielosladowego pomiaru odlegtosci,

2. Opracowanie algorytméw wizualizacji 2D i 3D geometrii analizowanego
srodowiska,

3. Implementacja oprogramowania.

Zrédia

Podreczniki z zakresu podstaw modelowania i grafiki komputerowej,
Dokumentacja systemu robota inspekcyjnego

N

Liczba wykonawcoéw

Uwagi

20.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Szacowanie bezpieczenstwa eksploatacji rurociaggu na podstawie skanowania
ultradzwiekowego jego scian

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Estimation of pipeline operation safety based on ultrasonic scanning of its
walls

Opiekun pracy

dr inz. Pawet Raczynski

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowanie oprogramowania umozliwiajgcego analize i wizualizacje geometrii
ubytkow scianek rurociggu stalowego na podstawie skaningu ultradzwiekowego oraz
oszacowanie ryzyka jego eksploatacji w swietle normy ASME B31G.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie algorytméw odtwarzajgcych geometrie ubytku $cianki
zbiornika,

2. Opracowanie algorytméw wizualizacji 2D i 3D geometrii analizowanego
Srodowiska,

3. Opracowanie algorytmu oceny wptywu ubytku na maksymalne dopuszczalne

cisnienie robocze,

Implementacja oprogramowania.

Zrédta

Dokumentacja danych zrédtowych,
Norma ASME B31G,
Podreczniki programowania.

WA

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Dostepne zestawy zweryfikowanych danych pomiarowych

21.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Pomiar kierunku odbioru sygnatu z wykorzystaniem fal dzwiekowych

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

DOA measurement using sound waves

Opiekun pracy

dr inz. Kamil Stawiarski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest opracowanie przetwarzania sygnatéw pozwalajgcego na uzyskanie
kierunku odbioru fali akustycznej z wykorzystaniem macierzy mikrofonow.

W bazowym wariancie cato$¢ powinna operowac na przetwarzaniu
zarejestrowanych wczeséniej sygnatow dzwiekowych. Opcjonalnie powinna istnie¢
mozliwos¢ konstrukcji urzgdzenia szacujgcego kat odbioru w czasie rzeczywistym.




Zadania do wykonania

1. Przeglad stosowanych rozwigzan, projekt i konstrukcja macierzy
mikrofonowej,

2. Teoretyczne oszacowanie precyzji okreslania kata odbioru,
Wykonanie rejestracji sygnatu propagowanego w przestrzeni testowe;j,

4. Implementacja przetwarzania sygnatdw prowadzaca do uzyskania wynikow
na podstawie rejestracji,

Konstrukcja urzgdzenia pomiarowego pracujgcego w czasie rzeczywistym.

w

Zrodta

Lldentyfikacja systeméw”, Torsten Soderstrom, Petre Stoica;
,Fundamentals of Statistical Signal Processing, Volume I: Estimation
Theory”, Steven Kay

N o

Liczba wykonawcéw

2

Uwagi

22.

Projekt wymaga znacznej wiedzy na temat przetwarzania sygnatéw

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. pol.)

Poréwnanie algorytmoéw estymaciji kata odbioru sygnatu dla przypadku
z anteng planarng i cyfrowym formowaniem wiazek.

Temat pracy dyplomowej
magisterskiej (jez. ang.)

Comparison of DOA estimation algorithms for the case with planar antenna
and digital beamforming.

Opiekun pracy

dr inz. Kamil Stawiarski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja algorytmow estymaciji kata odbioru sygnatu

a nastepnie ich poréwnanie (réwniez z ograniczeniem Cramera-Rao). W trakcie
testow pod uwage brane beda przypadki obserwacji kilku zrédet sygnatu,
zachowanie dla roznej liczby realizacji, roznej liczby elementéw antenowych oraz
réznego stosunku sygnatu do szumu.

Zadania do wykonania

1. Przeglad popularnych algorytmoéw estymaciji kata odbioru,
Implementacja algorytmaéw,

Przeprowadzenie testow, poréwnanie uzyskanych wynikow,
Interpretacja i wyjasnienie wynikow pracy.

Zrédta

L

DOA Estimation Methods and Algorithms, Pei-Jung Chung, Mats Viberg, Jia
Yu

Liczba wykonawcow

2

Uwagi

Temat trudny




