Tematy prac dyplomowych inzynierskich 2024

1.

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

Usuwanie szumu szerokopasmowego z archiwalnych nagran fonicznych

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Elimination of wideband noise from archive audio signals

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Ciotek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja algorytmu usuwania szumu szerokopasmowego z archiwalnych nagran fonicznych, w srodowisku
symulacyjnym MATLAB.

Zadania do wykonania

1. Implementacja algorytmu

2. Przeprowadzenie testdw symulacyjnych oceniajgcych skutecznos¢ dziatania algorytmu
3. Przeprowadzenie testow odstuchowych

4. Przygotowanie dokumentacji technicznej

Zrédta

J. Nuzman, “Audio restoration: An investigation of digital methods for click removal and hiss reduction”, University of Maryland, Institute for
Advanced Computer Studies, 2004 [Online]. Available:
www.github.com/jnuzman/audio-restoration-2004, last seen in August 2016

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Wymagana podstawowa znajomos¢ srodowiska MATLAB

2.
Temat projektu/pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

Poprawa jakosci sygnatéw mowy w zastosowaniach wideokonferencyjnych

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Speech enhancement system for video-conferencing

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Ciotek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja systemu sktadajgcego sie z algorytmow odszumiania, wykrywania obecnosci sygnatu mowy, poziomowania
gtosnosci. Proponowany system stosowany jest w zastosowaniach wideokonferencyjnych.

Zadania do wykonania

1. Implementacja systemu sktadajgcego sie z algorytmdw odszumiania, wykrywania sygnatu mowy, poziomowania gtosnosci
2. Przeprowadzenie testow symulacyjnych oceniajgcych skutecznos¢ dziatania systemu

3. Przeprowadzenie testow odstuchowych

4. Przygotowanie dokumentacji technicznej

Zrédta

D.V. Mercy, A review of automatic gain control theory, Volume 51, Issue 11-12, November December 1981, p. 579 — 590.Wydawnicza PLJ
Warszawa 2000

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Wymagana podstawowa znajomos¢ srodowiska MATLAB




3.

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

Usuwanie zaktécen impulsowych z archiwalnych nagran fonicznych opartego na dwukierunkowej analizie sygnatu

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Elimination of impulsive disturbances from archive audio signals using bidirectional audio signal processing

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Ciotek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest implementacja algorytmu usuwania zaktdcer impulsowych z archiwalnych nagran fonicznych, w srodowisku symulacyjnym
MATLAB.

Zadania do wykonania

1. Implementacja algorytmu usuwania zaktdcen impulsowych z archiwalnych nagran fonicznych opartego na dwukierunkowej analizie
sygnatu

2. Przeprowadzenie testéw symulacyjnych oceniajgcych skutecznosé dziatania algorytmu

3. Przeprowadzenie testow odstuchowych

4. Przygotowanie dokumentacji technicznej

Zrédta M. Ciotek, Usuwanie zaktdcen impulsowych z archiwalnych nagran fonicznych, Rozprawa doktorska, Politechnika Gdariska 2017
Liczba wykonawcéw 1
Uwagi Wymagana podstawowa znajomos$¢ srodowiska MATLAB

4,

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

Zastosowanie DSK procesora sygnatowego TMS320C5515 do budowy polifonicznego instrumentu klawiszowego

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Application of DSK of TMS320C5515 DSP for designing prototype of polyphonic keyboard instrument

Opiekun pracy

dr inz. Krzysztof Cisowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Zaprojektowanie i budowa prototypu polifonicznego instrumentu klawiszowego w oparciu o zestaw uruchomieniowy TMS320C5515 eZdsp
USB Stick (TMDX5515EZDSP) oraz odpowiednio dobrang klawiature z interfejsem USB MIDI. W projekcie zostang wykorzystane duze
mozliwosci generowania wielotondw harmonicznych oraz sygnatéw szumowych przez procesor TMS320C5515. Waznym etapem pracy
bedzie podtgczenie do ptytki DSK za pomocg portu UART klawiatury z interfejsem USB MIDI. Konieczne bedzie opracowanie
odpowiedniego oprogramowania komunikacyjnego. W projektowanym uktadzie powinna istnie¢ mozliwosci swobodnego ksztattowania
brzmien generowanych dzwiekéw miedzy innymi poprzez regulacje obwiedni widma sygnatdow, stagd konieczne bedzie opracowanie
interfejsu uzytkownika dla wspdtpracujgcego z uktadem komputera PC.

Zadania do wykonania

1. Podtgczenie do ptytki DSK klawiatury z interfejsem USB MIDI - opracowanie oprogramowania komunikacyjnego

2. Opracowanie i implementacja na procesorze sygnatowym algorytmow generowania wielotonéw harmonicznych i dzwiekdéw szumowych
3. Opracowanie metod sterowania barwg generowanych dzwiekdw - transjenty, ksztatt obwiedni widma

4. Realizacja interfejsu uzytkownika




Zrédta

1. Dokumentacja zestawu DSK: TMS320C5515 eZdsp USB Stick
(TMDX5515EZDSP).
2. https://learn.sparkfun.com/tutorials/midi-tutorial/
3. http://synthmuseum.com
4. http://www.synthzone.com/
5. https://www.researchgate.net/publication/41649647 Historia_
elektronicznyc_instrumentow_muzycznych_przeglad_wybranych_metod_syntezy _dzwieku
6. https://www.researchgate.net/publication/263584068_MIDI_pl

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Narzedzia programistyczne: MATLAB, Tl Code Composer Studio 6.0, MS Visual Studio.

5.

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

Projekt uniwersalnego stanowiska laboratoryjnego DSP
opartego o zestaw uruchomieniowy STM32F746G-DISCO firmy STMicroelectronics

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Design of a universal DSP laboratory stand based on the STM32F746G-DISCO firmy STMicroelectronics development kit

Opiekun pracy

dr inz. Krzysztof Cisowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest opracowanie koncepcji oraz realizacja uniwersalnego stanowiska laboratoryjnego stuzgcego do przetwarzania sygnatéow
audio w dydaktycznym laboratorium procesoréw sygnatowych i logiki programowalnej Katedry Systemdéw Automatyki WETI PG. W
projekcie zostanie wykorzystany uktadu uruchomieniowy mikrokontrolera STM32F746G-DISCO firmy STMicroelectronics z rdzeniem ARM
(Cortex-M7). Mikrokontroler ten wyposazony jest w peten zestaw instrukcji cyfrowego przetwarzania sygnatéw (DSP) oraz koprocesor
arytmetyczny (FPU) z podwdjng precyzjg obliczen zmiennoprzecinkowych. Uktad uruchomieniowy zawiera duzy pojemnosciowy dotykowy
wyswietlacz, stereofoniczny kodek audio, przyciski monostabile, diody LED. Mikrokontroler wyposazono miedzy innymi w protokoty: 12C,
12S, oraz USB. Opracowany modut bedzie bazg do realizacji rdznych typow ¢éwiczen laboratoryjnych dotyczacych np. filtracji FIR lub IIR,
metod generowania przebiegdw sinusoidalnych, efektdw akustycznych takich jak echo i pogtos, efektéow gitarowych, pomiaréw

z wykorzystaniem czujnikdw MEMS i innych. Wymienione wczesniej urzadzenia peryferyjne bedg pozwalaty na sterowanie przebiegiem
¢wiczenia oraz wizualizacje opcji menu lub wynikéw obliczen. Waznym sktadnikiem projektu bedzie opracowanie dla komputera PC
odpowiedniego programu sterujgcego (komunikacja z wykorzystaniem USB).

Zadania do wykonania

. Okreslenie zakresu prac projektowych — dobdr urzadzen peryferyjnych czyli ptytek PCB z wybranymi czujnikami (12C)

. Opracowanie i wykonanie oprogramowania mikrokontrolera stuzgcego do akwizycji danych z zestawu czujnikdw oraz danych audio
. Opracowanie i wykonanie dla komputera PC interfejsu systemu (komunikacja z wykorzystaniem USB)

. Opracowanie i wykonanie przyktadowego oprogramowania ¢wiczenia laboratoryjnego realizujacego np. filtracje FIR

. Testy sytemu

Zrédta

R0, WN -

. Dokumentacja techniczna zestawu uruchomieniowego
mikrokontrolera STM32F746G-DISCO firmy STMicroelectronics.
2. M. Galewski, STM32. Aplikacje i ¢wiczenia w jezyku C, BTC 2011.




3.STMicroelectronics. STM32F75xxx and STM32F74xxx advanced
ARM-based 32-bit MCUs. URL:
https://www.st.com/content/st_com/en/search.html#g=STM32F75xxx%20-t=resources-page=1

http://www.st.com/content/ccc/resource/technical/document/
reference_manual/c5/cf/ef/52/c0/f1/4b/fa/DM00124865.pdf/files/DM00124865.pdf/jcr: content/translations/en.DM00124865.pdf.

4. R. Chassaing and D. Reay: Digital Signal Processing and Applications
with the C6713 and C6416 DSK, Wiley-Interscience 2008.

5. T. P. Zielinski: Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw : od teorii do
zastosowan, WKt 2007.

6. Sophocles J. Orfanidis. Introduction to Signal Processing, Rutgers
University, 2010.

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Narzedzia programistyczne: Tl Code Composer Studio 6.0, MS Visual Studio.

6.

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

Implementacja algorytmu FXLMS na procesorze sygnatowym z wykorzystaniem arytmetyki statoprzecinkowej

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

DSP processor implementation of FXLMS algorithm with application of fixed point arithmetic

Opiekun pracy

dr inz. Krzysztof Cisowski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest projekt oraz realizacja w oparciu o DSK procesora sygnatowego Texas Instruments TMS320C5515 laboratoryjnego systemu
stuzacego do ttumienia w wylocie duktu akustycznego, szumu szerokopasmowego wytwarzanego przez wentylator systemu
klimatyzacyjnego. Proponowany algorytm FXLMS wymaga oprdcz pomiaru tzw. sygnatu btedu (na koncu duktu), pomiaru sygnatu w
bezposrednim sgsiedztwie Zrddta zaktdcen — sygnatu referencyjnego. W proponowanym rozwigzaniu pomiar ten odbywac sie bedzie za
pomocg akcelerometru (zamiast mikrofonu) co pozwoli zredukowac efekt niekorzystnego sprzezenia zwrotnego z wyjscia systemu

do miejsca pomiaru sygnatu referencyjnego. W pracy zostanie wykorzystany istniejagcy w Katedrze Systemdéw Automatyki model systemu
wentylacyjnego.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie i implementacja na DSK TMS320C5515 oprogramowania FXLMS

2. Przeprowadzenie badan wtasnosci opracowanego systemu z wykorzystaniem Tl Code Composer Studio 6.0

3. Realizacja na komputerze PC interfejsu uzytkownika stuzgcego do sterowania parametrami algorytmu w czasie rzeczywistym oraz
wizualizacji danych i uzyskanych rezultatéw

Zrédta

1. Design of active noise control systems with the TMS320 family,
Application Report, Texas Instruments SPRA042.

2. NIEDZWIECKI MACIEJ, MELLER MICHAL: A new approach to
active noise and vibration control — Part I: the known frequency




case, |IEEE Transaction on Signal Processing, Vol. 57, No. 9, str.

3373-3386.
3. Szymon Scharmach, Praca dyplomowa magisterska KSA WETI PG,

,,Systemy aktywnego ttumienia zaktdcen w dukcie akustycznym”,

2011.
4. Rafael Cierpka, Projekt dyplomowy inzynierski KSA WETI PG,

,Active noise control in a standard HVAC duct”, 2012.
5. M. Gruba: Projekt dyplomowy inzynierski KSA WETI PG, Ttumienie zaktécen szerokopasmowych z wykorzystaniem algorytmu FxLMS
zaimplementowanego na statoprzecinkowym procesorze sygnatowym TMS320C5515, 2018.
6. S.M. Kuo, B.H. Lee, W. Tian: Real-time digital signal processing : implementations and applications, Third Edition, Wiley 2013.
7. Dokumentacja zestawu DSK: TMS320C5515 eZdsp USB Stick

(TMDX5515EZDSP).

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

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

7.
Temat projektu/pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

Projekt i implementacja platformy do balansowania obiektu sferycznego

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Design and implementation of a platform for balancing a spherical object

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest projekt oraz implementacja platformy balansujgcej, ktérej gtdwnym zadaniem bedzie precyzyjne utrzymanie piteczki w
stanie réwnowagi dynamicznej. Realizacja fizyczna tego celu moze opierac sie na wykorzystaniu silnikdw krokowych jako kluczowego
elementu napedowego ramion platformy, umozliwiajgcych kontrole nad doktadnym ruchem platformy. W ramach konstrukcji platformy
nalezy uwzgledni¢ uktad do odczytu aktualnego potozenia sterowanego obiektu - piteczki. Projekt powinien uwzgledniaé¢ implementacje
systemow sterowania w celu zapewnienia stabilnosci uktadu oraz szybkiej reakcji platformy na zmieniajace sie warunki.

Zadania do wykonania

1. Wyznaczenie réwnan rozwigzujacych zagadnienie kinematyki odwrotnej platformy
2. Projekt mechaniczny oraz dobér odpowiednich elementéw wykonawczych

3. Wykonanie konstrukcji mechanicznej oraz czesci sterujgcej

4. Opracowanie algorytmdw sterujgcych platforma

5. Uruchomienie platformy

6. Wykonanie testow dziatania

Zrédta

Alireza Mousavi, Alexandre Spieser, Morad Danishvar, “Introduction to microcontroller programming with Arduino”
Matthew John David Hayes, “Kinematics of General Planar Stewart-Gough Platforms”

Liczba wykonawcéw

2

Uwagi

Temat zarezerwowany




8

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

System automatycznego $ledzenia bezzatogowego statku powietrznego (BSP) pozwalajacy utrzymac komunikacje bezprzewodowa na
duze odlegtosci

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Automatic tracking system for unmanned aerial vehicle (UAV) to maintain long-range wireless communications

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest zbudowanie urzadzenia realizujgcego sterowanie orientacjg anteny kierunkowej w taki sposdb, zeby na biezgco $ledzita
potozenie BSP (bezzatogowy statek powietrzny). W tym celu urzadzenie powinno by¢ wyposazone w GNSS (Global Navigation Satellite
System), pozwalajgce okresli¢ jego pozycje w przestrzeni. Komunikacja z BSP bedzie mozliwa dzieki zastosowania modutu bezprzewodowego
mMLRS pracujgcego z uzyciem protokotu LoRa. Urzgdzenie powinno by¢ wyposazone w dotykowy wyswietlacz LCD, za pomoca ktérego beda
przedstawiane najwazniejsze informacje telemetryczne oraz umozliwiajgcy zmiane parametréw urzgdzenia.

Zadania do wykonania

1. Przeglad literatury dotyczacy protokofu LoRa

2. Przeglad literatury dotyczacy wykonania i sterowania podstawy typu Pan/Tilt

3. Zaprojektowanie i wykonanie ptytki PCB urzadzenia

4. Opracowanie oprogramowania zapewniajgcego komunikacje z BSP oraz sterujgcego napedami podstawy anten
5. Budowa urzadzenia

6. Uruchomienie, testy i weryfikacja poprawnosci dziatania urzadzenia

Zrédta

Liczba wykonawcéw 2

Uwagi Temat zarezerwowany
9.

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

Wirtualne laboratorium robotéw przemystowych

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Virtual Laboratory of Industrial Robots

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowanie wirtualnego laboratorium robotéw przemystowych, zawierajgcych tréjwymiarowe modele robotéw dostepnych w pracowni
wspotpracy robotéw przemystowych.

Wirtualne laboratorium robotéw powinno umozliwia¢ sterowanie ruchem symulowanych robotéw: sterowanie wirtualnym chwytakiem,
przemieszczanie elementéw w wirtualnym srodowisku (pobieranie klockdw, puszczanie klockdéw).

Waznym sktadnikiem wirtualnego laboratorium jest edytor programu robota, w ktérym nalezy zdefiniowac szereg podstawowych operacji
wykonywanych przez robota: definicja podstawowych zmiennych, instrukcje FOR, IF, instrukcje ruchu, definicja uktadu wspétrzednych,
definicja narzedzia robota, instrukcje zamkniecia i otwarcia chwytaka.

Zaktada sie koniecznos$¢ zdefiniowania wtasnego zestawu instrukcji, pozwalajgcych na realizacje prostych zadan. Ze wzgledu na ztozonos¢
zagadnienia nie jest przewidziane odtworzenie dziatania catego jezyka programowania robotéw Kawasaki (jezyk AS) lub robotow Mitsubishi
(jezyk Melfa Basic). Podczas modelowania ruchu manipulatora robota zaktada sie odtworzenie jedynie kinematyki ruchu. Kwestie zwigzane




z dynamikg ruchu manipulatora nie muszg by¢ rozpatrywane.

Zadania do wykonania

1. Opracowanie wirtualnego Srodowiska robota (wraz z edytorem umozliwiajgcym umieszczenie w otoczeniu robota predefiniowanych
elementéw, ktérymi robot maégtby manipulowad)

2. Opracowanie edytora programu robota wraz z interpreterem polecen.

3. Opis trzech réznych éwiczen laboratoryjnych dla studentéw

4. Opracowanie dokumentacji oraz instrukcji uzytkownika.

Zrédta 1. Thinking in C++, Bruce Eckel, January 13, 2000

Liczba wykonawcéw 2

Uwagi Wymagana jest dobra umiejetno$é programowania w C++
10.

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

Robot grajacy w warcaby

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Robot playing checkers

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowac program na PC oraz programy sterujgce robotami przemystowymi Kawasaki i Mitsubishi, realizujgce gre robotéw w warcaby.
Mozliwa opcja realizacji zadania w trybie gry robota z cztowiekiem. W drugim przypadku wystarczajgce jest oprogramowanie jednego z
dostepnych robotéw.

Zadania do wykonania

[ERY

. Akwizycja obrazu z kamery
. Przetwarzanie obrazu w celu wyznaczenia potozenia pionkow
. Implementacja silnika gry w warcaby

. Napisanie programu sterujgcego robotem

Zrédta

2
3
3. Implementacja komunikacji z robotem przemystowym
4
1

. Dokumentacja do robotéw Kawasaki i Mitsubishi
2. Thinking in C++, Bruce Eckel, January 13, 2000

Liczba wykonawcow

1-2

Uwagi

Proponowane narzedzia programistyczne: Visual Studio, Srodowiska do programowania robotéw przemystowych

11.
Temat projektu/pracy dyplomowej
inzynierskiej (jez. pol.)

Aplikacja uruchamiana na robocie Kawasaki — rozwigzywanie labiryntow

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Application for Kawasaki robot — mazes solver

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Fiertek

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest oprogramowanie stanowiska demonstracyjnego realizujgcego rozwigzywanie labiryntéw. Stanowisko sktada sie z
przemystowego robota Kawasaki FSO3N, chwytaka na pisaki, statywu wraz z kamerg przemystowg (interfejs Gigabit Ethernet lub USB).
Postawione zadanie jest nastepujgce:




Przed robotem ktadziemy kartke z narysowanym labiryntem.

Kamera umieszczona nad stanowiskiem wykonuje zdjecie labiryntu.

Otrzymany obraz nalezy przetworzyé w celu wydobycia informacji o strukturze narysowanego labiryntu.
Nalezy znaleZ¢ najkrétszg Sciezke taczaca wejscie i wyjscie labiryntu.

Za pomocg pisaka robot na kartce papieru powinien narysowaé znalezione rozwigzanie.

Zadania do wykonania

1. Napisanie programu na PC (C++ lub C#) realizujgcego komunikacje z robotem przemystowym

2. Pobranie obrazu z kamery

3. Przetworzenie odebranego obrazu i wyznaczenie rozwigzania

4. Prezentacja rozwigzania na monitorze oraz na kartce papieru (rozwigzanie narysowane przez robota)

Zrédta

Thinking in C++, Bruce Eckel, January 13, 2000
Digital Image Processing, William K. Pratt, 2007
Dokumentacja do robota Kawasaki

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi
12.

Wymagana jest dobra umiejetno$¢ programowania w C++ lub w C#

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

Robot grajacy w szachy, sterowany komendami gtosowymi

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

Chess-playing robot, controlled with voice commands

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Maciej NiedZzwiecki

Cel pracy

Celem pracy jest zaprojektowanie i zbudowanie robota wykonujgcego posuniecia na szachownicy zgodnie z komendami gtosowymi
wydawanymi przez uzytkownikdéw. Czescig projektu jest rowniez przygotowanie algorytmu, ktéry rozpozna polecenia gtosowe zgodne z
zatozonym standardem. W pracy nalezy tez przyjac, ze uzytkownik zna zasady gry i poprawnosé posuniecia, nie musi by¢ sprawdzana.

Zadania do wykonania

1. Projekt i budowa robota wykonujgcego posuniecia szachowe

2. Implementacja algorytmu rozpoznajgcego polecenia gtosowe uzytkownika
3. Implementacja algorytmu rozwigzujgcego zadanie kinematyki odwrotnej
4. Implementacja algorytmu sterowania robotem

5. Testy przygotowanego rozwigzania

Zrédta

https://handbook.fide.com/

I. Goodfellow, Y. Bengio and A. Courville, “Deep Learning”, MIT Press, 2016.

C. Yu, M. Kang, Y. Chen, J. Wu, X. Zhao, “Acoustic modeling based on Deep Learning for low-resource speech recognition: an overview”,
IEEE Access, 2020.

Liczba wykonawcéw

Uwagi




13.

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

Sledzenie znanego obiektu na ptaszczyznie z pomoca lidaru

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

2D tracking of a known object using lidar sensor

Opiekun pracy

prof. dr hab. inz. Maciej NiedZzwiecki

Cel pracy

\Wykonanie oprogramowania, ktére na podstawie danych z lidaru okresli potozenie poruszajgcego sie obiektu. Wyznaczone potozenie
postuzy do "naprowadzenia" wskaznika laserowego na obiekt.

Zadania do wykonania

1. Zapoznanie sie z lidarem oraz generowanym przez niego formatem danych

2. Opracowanie algorytmoéw wykrywajgcych state obiekty (tto)

3. Implementacja wybranego algorytmu bazujgcego na filtrze Kalmana, sledzgcego poruszajacy sie obiekt
4. Budowa uktadu naprowadzania wskaznika laserowego w oparciu o serwomechanizm

5. Testy wykonanego systemu, wizualizacja trajektorii obiektu.

Zrédta

S. Blackman, R. Popoli, ,,Design and Analysis of Modern Tracking Systems”, Artech House, 1999.

Y. Bar-Shalom, X. Li, T. Kirubarajan,”Estimation with Applications to Tracking and Navigation: Theory, Algorithms and Software”, Wiley & Sons,
2001.

Liczba wykonawcow

1

Uwagi

Temat zarezerwowany

14.

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

Regulator adaptacyjny wykorzystujgcy identyfikacje opartg na metodzie najmniejszych kwadratow

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

The auto-tuning controller using the least squares identification method

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Kaczmarek

Konsultant pracy

Cel pracy

Opracowanie i wykonanie urzadzenia (sterownika), ktdry na podstawie wykonanych pomiaréw dokona identyfikacji parametréw obiektu
ktére majg postuzy¢ do wyznaczenia nastaw wybranego regulatora. Urzgdzenie mozna wykonaé w oparciu o dostepne platformy sprzetowe
(np. Arduino). Dziatanie urzadzenia nalezy zaprezentowac na wybranym obiekcie sterowania.

Zadania do wykonania

1. Wybér obiektu sterowania

2. Opracowanie zatozen systemu

3. Wykonanie prototypu urzadzenia

4. Projekt i wykonanie obwodu drukowanego
5. Montaz urzadzenia

6. Oprogramowanie sterownika




7. Oprogramowanie monitorujgce na komputer PC
8. Obudowa
9. Testy urzadzenia

Zrédta Karl Johan Astrém, Bjorn Wittenmark Adaptive Control
Liczba wykonawcéw 1-2
Uwagi

15.

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

Sterowanie pracg uktadéw ze stabo ttumionymi biegunami

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Control of systems with weakly damped poles

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Kaczmarek

Konsultant pracy

Cel pracy

W ramach pracy nalezy wykonac stanowisko, ktére postuzy do badania algorytmow sterowania obiektami ze stabo ttumionymi biegunami
(np. masa zawieszona na sprezynie). Stanowisko ma by¢ oparte na platformie Arduino lub podobnej oraz ma umozliwia¢ zaréwno
samodzielng prace platformy, jak réwniez wykorzystanie platformy jako interfejsu we/wy dla algorytmdéw wykonywanych na komputerze PC
przy wykorzystaniu Matlaba/Simulinka.

Zadania do wykonania

1. Wybér obiektu sterowania wraz z okresleniem czujnikéw oraz elementéw wykonawczych

2. Projekt i wykonanie uktadu elektronicznego do odczytu danych z czujnikdw oraz wysterowania uktadéw wykonawczych
3. Wykonanie przyktadowego oprogramowania sterujgcego

4. Wykonanie dokumentacji

Zrédta Karl Johan °Astrém, Richard M. Murray Feedback Systems An Introduction for Scientists and Engineers
Liczba wykonawcéw 1-2
Uwagi

16.

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

Wykorzystanie filtru Kalmana do okreslenia potozenia i orientacji obiektu

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Using the Kalman filter to determine the position and orientation of a plant

Opiekun pracy

dr inz. Piotr Kaczmarek

Konsultant pracy

Cel pracy

Implementacja oraz badania pracy algorytmdéw wykorzystujgcych dane z dwdch lub wiecej czujnikdw (np. akcelerometr i czujnik odlegtosci
do okreslenia potozenia lub akcelerometr i zyroskop do okreslenia orientacji). Opcjonalnie: wykonanie prostego uktadu regulacji sterujgcego
potozeniem lub orientacjg obiektu na podstawie uzyskanych przy uzyciu badanych algorytmoéw

Zadania do wykonania

1. Zapoznanie sie z algorytmami stuzgcymi do bazujgcymi na filtracji Kalmana
2. Badania symulacyjne wybranych algorytmow

3. Zaprojektowanie i wykonanie uktadu pomiarowego

4. Badania dziatania algorytmoéw na danych rzeczywistych




Zrédta

Blackman S.; Popoli R.: Design and Analysis of Modern Tracking Systems.
Pawet Hadam. Projektowanie systemdéw mikroprocesorowych, BTC 2004

Liczba wykonawcéw

2

Uwagi
17.

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

Proste urzadzenie do wielospektralnej analizy dokumentow i niewielkich obiektow

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

A simple device for multispectral analysis of documents and small objects

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest skonstruowanie urzgdzenia umozliwiajgcego dokonywanie w kontrolowanych warunkach rejestracji i analizy obrazéw
pozyskiwanych w réznych zakresach widma i przy réznych rodzajach oswietlenia.

Zadania do wykonania

Urzadzenie ma miec postac koputy wyposazonej w liczne Zzrédta swiatta (rzedu kilkudziesieciu sztuk) sktadajace sie z diod RGB
uzupetnionych o diody emitujgce bliskg podczerwien i promieniowanie UV-a. Na szczycie koputy ma znajdowac sie monochromatyczna
kamera. Catos¢ sterowana ma by¢ komputerem Raspberry PI.

Urzadzenie ma umozliwiac rejestracje obrazéw powierzchni oswietlanej pod réznymi katami (a takze w Swietle ,, przechodzacym”) z
wykorzystaniem réznych dtugosci fal Swietlnych.

Oprogramowanie dziatajgce w Raspberry Pi lub na komputerze zewnetrznym ma umozliwiaé¢ obserwacje obrazéw i dokonywanie syntezy
obrazu wynikowego z obrazéw zrédtowych.

Przyktad wykorzystania urzadzenia:

urzadzenie dokonuje nastepujgcych trzech ekspozycji dokumentu:

. oswietlenie UV pod katem 45stopni od strony lewej,
. oswietlenie IR pod katem 60 stopni od dotu dokumentu,
. oswietlenie B+R z lewej gdrnej ¢wiartki sfery

Nastepnie oprogramowanie tworzy obraz wynikowy wybierajgc najjasniejsze piksele kazdego z kazdego z obrazéw. Obraz wynikowy przed
wyswietleniem ma dopasowane poziomy celem uwydatnienia szczegotow.

Zrédta

1. Katalogi firmowe producentéw LED

2. Dokumentacje i instrukcje obstugi producentéw kamer do Raspberry Pl

3. https://www.scientificarttests.com/multispectral-imaging.html

4. https://www.slideshare.net/AdrianAnalytik/multispectral-imaging-in-forensics-with-videometer-lab-3-slideshare

Liczba wykonawcéw

2

Uwagi



https://www.scientificarttests.com/multispectral-imaging.html

18.

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

System telemetryczno-sterujacy z wykorzystaniem radiolinii 2.4GHz

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Telemetric and control system with 2.4GHz transceiver

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest skonstruowanie urzadzenia umozliwiajgcego dwukierunkowg transmisje sygnatéw cyfrowych i analogowych z
wykorzystaniem modutéw komunikacji radiowej pracujgcych w pasmie 2.4Ghz.

Urzadzenie ma posiada¢ dwa interfejsy — nadrzedny i podrzedny.

Interfejs nadrzedny ma umozliwiaé¢ komunikacje z uzytkownikiem (za pomocg wyswietlacza i klawiatury, pozwalajgc na konfiguracje i
monitorowanie pracy systemu), umozliwia¢ podtaczenie do komputera PC (USB, ethernet badz podobny), a takze posiadac kilka fizycznych
wejsé/wyjsc cyfrowych (min. 4 szt.) i napieciowych (min. 2 wejscia i 2 wyjscia). Wejscia/wyjscia mogg by¢ skonfigurowane tak, by byty
portami fizycznymi badz byty obstugiwane programowo z poziomu komputera PC.

Interfejs podrzedny ma posiada¢ odpowiadajace interfejsowi nadrzednemu wejscia i wyjscia fizyczne. Wskazane jest by, wejscia/wyijscia
cyfrowe byty izolowane galwanicznie od obwodéw elektronicznych, zas wejscia analogowe umozliwiaty obstuge réznych standardéw
przemystowych (np. 0-10V i 4-20mA).

Autor pracy jest zobowigzany do przeprowadzenia testéw skonstruowanego urzgdzenia i opisania jego charakterystyk uzytkowych
(opdinienia, btedy przesytania sygnatéw analogowych itp.) oraz demonstracji dziatania urzgdzenia w prostym uktadzie sterowania (np.
sterowanie temperaturg) z wykorzystaniem jako regulatora komputera PC jak i uktadu fizycznego (regulator PD).

Zadania do wykonania

1. Dobér sprzetu

2. Wykonanie niezbednych ptytek drukowanych
3. Napisanie oprogramowania

4. Przeprowadzenie testéw

5. Wykonanie dokumentacji

Zrédta Dokumentacja mikrokontroleréw ATMEL oraz ST, dokumentacja modutu NRF24L01
Liczba wykonawcow 2
Uwagi

19.

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

Centrala alarmowa na bazie minikomputera Raspberry Pl 2/3 oraz W/Z z funkcja monitorowania wideo

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

RPI2/3 and W/Z-based alarm system

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest utworzenie centrali alarmowej w oparciu o minikomputer RPI 2/3 umozliwiajgcej nadzor wideo. Centrala powinna




wykorzystywac mozliwosci zdalnej komunikacji, oraz modutowosé (wspdtprace kilku centralek). Zdalne czujniki oraz kamery powinny by¢
zbudowane z wykorzystaniem komputerkéw RPI W/Z. Programowanie elementéw zdalnych ma sie odbywac za posrednictwem centrali.
Proponowany system ma sktadac sie z centralki i przynajmniej dwdch modutéw zdalnych.

Zadania do wykonania

Napisanie programowania umozliwiajgcego zastosowanie komputerdw RPI jako systemu alarmowego, wykorzystujgce mozliwosci wideo
minikomputera.

Zrédta Dokumentacja komputera RaspberryPi; Dokumentacja OpenCV.
Liczba wykonawcéw 2
Uwagi

20.

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

Sterownik logiczny na bazie minikomputera Raspberry PI W/Z

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

RPI W/Z-based logic controller

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest utworzenie oprogramowania oraz interfejsu sprzetowego pozwalajgcego na wykorzystanie minikomputera RPI jako
sterownika logicznego. Projekt musi zawieraé obstuge przetwornikéw A/D i D/A.

Zadania do wykonania

Interfejs oraz oprogramowanie realizujgce funkcje sterownika logicznego z wykorzystaniem komputerka RPI.

Zrédta Dokumentacja komputera RaspberryPi.
Liczba wykonawcéw 2
Uwagi

21.

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

Interfejs programowy i sprzetowy umozliwiajgcy sterowanie zestawu laboratoryjnego MAB-94 a minikomputerem Raspberry Pl 2

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Software and hardware interface aimed to control lab set MAB-94 from minicomputer RPI2

Opiekun pracy

dr inz. Marcin Pazio

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest budowa interfejsu umozliwiajgcego wspotprace zestawu MAB-94 z minikomputerem RPI2, oraz utworzenie odpowiedniego
oprogramowania testujacego.

Zadania do wykonania

- budowa sprzegu sprzetowego miedzy minikomputeremRPI2 a zestawem MAB-94;
- oprogramowanie (sterowniki) umozliwiajgce dostep do funkcji MAB-94 z poziomu RPI2;
- wukonanie ptytek drukowanych, montaz i uruchomienie, wykonanie obudowy

Zrédta

1. Dokumentacja komputera RaspberryPi
2. Dokumentacja zestawu MAB-94

Liczba wykonawcéw

2

Uwagi




22.

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

Projekt i budowa laboratoryjnego stanowiska sterujacego szyng danych

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Design and construction of a laboratory data bus control station

Opiekun pracy

dr inz. Kamil Stawiarski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest zaprojektowanie, skonstruowanie i uruchomienie zestawu laboratoryjnego umozliwiajgcego realizacje ¢wiczen
z sterowania szyng danych w laboratorium techniki cyfrowe;.

Zadania do wykonania

1. Krytyczna analiza istniejgcego stanowiska

2. Opracowanie koncepcji dziatania nowego zestawu laboratoryjnego

3. Budowa prototypu stanowiska, weryfikacja poprawnosci dziatania

4. Opracowanie dokumentacji, zestawu zadan do realizacji

5. (opcjonalnie) Budowa docelowego urzgdzenia z wykorzystaniem jednego z dostepnych w laboratorium korpusow.

Zrédta ,Uktady cyfrowe Podstawy projektowania i opis w jezyku VHDL”, Barski Mariusz, Jedruch Wojciech
Liczba wykonawcéw 1
Uwagi Temat zarezerwowany

23.

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

Projekt i budowa autonomicznego robota mobilnego podazajgcego za obiektem

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (jez. ang.)

Design and construction of an autonomous mobile robot following an object

Opiekun pracy

dr inz. Kamil Stawiarski

Konsultant pracy

Cel pracy

Celem pracy jest zaprojektowanie i skonstruowanie robota mobilnego wyposazonego w kamere ktérego zadaniem bedzie podgzanie za
obiektem.

Zadania do wykonania

1. Analiza rynku robotéw mobilnych

2. Opracowanie koncepcji projektu

3. Budowa prototypu robota, implementacja oprogramowania przetwarzajgcego obraz z kamery
4. Uruchomienie i weryfikacja poprawnosci dziatania robota

5. Utworzenie opisu petnigcego funkcje dokumentacji technicznej

Zrédta »Introduction to Autonomous Mobile Robots”, Roland Siegwart, lllah Reza Nourbakhsh, Davide Scaramuzza
Liczba wykonawcéw 1
Uwagi Temat zarezerwowany




24.

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

Pomiar kierunku odbioru sygnatu z wykorzystaniem fal dzwiekowych

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (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 mikrofonéw. W bazowym wariancie cato$¢ powinna operowac na przetwarzaniu zarejestrowanych wczesniej sygnatow
dzwiekowych. Opcjonalnie powinna istnie¢ mozliwos¢ konstrukcji urzadzenia 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

3. Wykonanie rejestracji sygnatu propagowanego w przestrzeni testowej

4. Implementacja przetwarzania sygnatéw prowadzaca do uzyskania wynikéw na podstawie rejestracji
5. (opcjonalnie) Konstrukcja urzadzenia pomiarowego pracujgcego w czasie rzeczywistym

Zrédta

yldentyfikacja systemdéw”, Torsten Soderstrom, Petre Stoica;
,Fundamentals of Statistical Signal Processing, Volume |: Estimation Theory”, Steven Kay

Liczba wykonawcéw

1

Uwagi

Projekt wymaga znacznej wiedzy na temat przetwarzania sygnatéw

25.

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

Poréwnanie algorytmow estymacji kata odbioru sygnatu dla przypadku z anteng planarng i cyfrowym formowaniem wigzek

Temat projektu/pracy dyplomowe;j
inzynierskiej (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 algorytméw estymacji kata odbioru sygnatu a nastepnie ich poréwnanie (réwniez z ograniczeniem Cramera-
Rao). W trakcie testéw pod uwage brane bedg przypadku obserwacji kilku zrédet sygnatu, zachowanie dla réznej liczby realizacji, réznej
liczby elementéw antenowych oraz réznego stosunku sygnatu do szumu.

Zadania do wykonania

1. Przeglad popularnych algorytmdw estymac;ji kata odbioru
2. Implementacja algorytmow

3. Przeprowadzenie testow, poréwnanie uzyskanych wynikow
4. Interpretacja i wyjasnienie wynikdéw pracy

Zrédta DOA Estimation Methods and Algorithms, Pei-Jung Chung, Mats Viberg, Jia Yu
Liczba wykonawcéw 2
Uwagi Temat trudny




