Tematy prac dyplomowych Robotyka i Automatyzacja Proceséw 2026/27

systemem wizyjnym do
segregacji elementdow na
podstawie barwy

zautomatyzowanego stanowiska robotycznego przeznaczonego do segregacji elementéw na

podstawie ich cech barwnych. Realizacja celu obejmuje integracje ramienia robota z

systemem wizyjnym oraz opracowanie algorytmow umozliwiajgcych identyfikacje koloru

obiektéw i ich klasyfikacje dookreslonych zbioréw.

Zakres pracy obejmuje nastepujace zagadnienia badawczo-projektowe:

¢ analize problematyki automatycznej segregacji obiektow ze wzgledu na ich wtasciwosci
barwne oraz przeglad wybranych rozwigzan stosowanych w systemach robotycznych,

Lp. | Temat Opis Promotor
1 Projekt i wykonanie pojazdu | Celem pracy inzynierskiej bedzie zaprojektowanie oraz wykonanie autonomicznego pojazdu Dr inz. Marcin
elektrycznego do udziatu w elektrycznego przeznaczonego do udziatu w zawodach typu line follower, z uwzglednieniem Wikto
zawodach typu line follower | obowigzujacych regulaminéw i wymagan konkursowych. Praca obejmowac¢ bedzie
zgodnie z wymaganiami zagadnienia z zakresu mechaniki, elektroniki oraz sterowania, prowadzace do opracowania
konkursowymi kompletnego i funkcjonalnego prototypu pojazdu.
Do gtéwnych zadan pracy nalezeé bedzie:
¢ analiza regulaminu zawodéw line follower oraz identyfikacja wymagan technicznych i
eksploatacyjnych stawianych pojazdowi,
e opracowanie koncepcji konstrukcyjnej pojazdu, obejmujgcej uktad jezdny, napedowy oraz
nosny,
e dobdr silnikdw elektrycznych, przektadni, zrédta zasilania oraz elementdw wykonawczych,
e projekt i wykonanie uktadu elektronicznego pojazdu, w tym systemu zasilania, czujnikdow
detekgji linii oraz jednostki sterujgce;j,
e opracowanie algorytmow sterowania ruchem pojazdu, umozliwiajgcych stabilne i szybkie
Sledzenie trasy,
¢ implementacja i testowanie oprogramowania sterujgcego,
e integracja mechaniczna i elektryczna pojazdu oraz wykonanie prototypu,
e przeprowadzenie badan funkcjonalnych i testéw ruchowych zgodnie z zatozeniami
konkursowymi,
¢ analiza uzyskanych wynikéw oraz ocena przydatnosci zaprojektowanych rozwigzan w
warunkach zawoddéw
2 Stanowisko robotyczne z Celem niniejszej pracy inzynierskiej jest opracowanie oraz implementacja Dr inz. Marcin

Wikto




¢ dobdr ramienia robota przeznaczonego do realizacji procesu manipulacji, z uwzglednieniem
parametréw kinematycznych,dynamicznych oraz uzytkowych, takich jak liczba stopni
swobody, udzwig, doktadnosc¢ i powtarzalnosé pozycjonowania,

e opracowanie koncepcji oraz wykonanie stanowiska laboratoryjnego umozliwiajgcego
realizacje procesu segregacji, w tymrozmieszczenie elementéw wykonawczych, systemu
wizyjnego oraz stref odktadczych,

¢ implementacje algorytmdw przetwarzania obrazu stuzacych do detekcji i klasyfikacji
obiektéw na podstawie ich barwy,obejmujgcych akwizycje obrazu, wstepne przetwarzanie
oraz segmentacje w odpowiedniej przestrzeni barw,

e opracowanie oprogramowania sterujgcego ruchem ramienia robota oraz zapewnienie
komunikacji pomiedzy systememwizyjnym a uktadem sterowania,

¢ przeprowadzenie badan eksperymentalnych w celu oceny poprawnosci dziatania stanowiska
oraz skutecznosci procesusegregacji,

¢ analize uzyskanych wynikéw oraz sformutowanie wnioskdw korncowych dotyczacych
funkcjonalnosci systemu i mozliwosci jegodalszej rozbudowy.

Projekt i wykonanie systemu
przetwarzania
krawedziowego na potrzeby
cyfrowego blizniaka

Celem pracy inzynierskiej bedzie zaprojektowanie oraz wykonanie systemu przetwarzania

krawedziowego (edge computing) przeznaczonego do wspétpracy z modelem cyfrowego

blizniaka. System ten ma umozliwia¢ lokalng akwizycje danych pomiarowych, ich wstepne

przetwarzanie oraz transmisje danych w formie przetworzonej do warstwy nadrzednej

systemu.

Do gtéwnych zadan pracy naleze¢ bedzie:

e przeglad literatury dotyczacej koncepcji cyfrowego blizniaka oraz systeméw przetwarzania
krawedziowego,

e okreslenie wymagan funkcjonalnych i niefunkcjonalnych systemu, wynikajgcych z
zastosowania w $Srodowisku cyfrowego blizniaka,

¢ dobdr odpowiedniego urzadzenia krawedziowego (np. komputer jednoptytkowy,
sterownik przemystowy, modut wbudowany) z uwzglednieniem mocy obliczeniowej,
interfejséw komunikacyjnych oraz zuzycia energii,

¢ zaprojektowanie systemu akwizycji danych, obejmujgcego dobér czujnikdw, toréw
pomiarowych oraz metod prébkowania,

e opracowanie algorytmow przetwarzania sygnatow realizowanych na poziomie
krawedziowym (filtracja, ekstrakcja cech, agregacja danych),

Dr inz. Marcin
Wikto




¢ implementacja mechanizméw transmisji danych do systemu nadrzednego w formie
przetworzonej, z wykorzystaniem wybranych protokotéw komunikacyjnych,

¢ integracja sprzetowo-programowa systemu oraz wykonanie prototypu,

o weryfikacja poprawnosci dziatania systemu na wybranym przyktadzie aplikacyjnym oraz
analiza uzyskanych wynikow

Projekt i realizacja
oprogramowania do nadzoru
wybranego procesu
produkcyjnego

Celem pracy jest wykonanie oprogramowania komputerowego wizualizujgcego przebieg
wybranego przez studenta procesu produkcyjnego. Praca obejmuje przeprowadzenie analizy
obiektowej procesu oraz obiektowego projektu systemu komputerowego. Na tej podstawie
student bedzie zobowigzany napisa¢ program komputerowy pozwalajgcy na nadzér przebiegu
wybranego procesu produkcyjnego

Dr hab. inz. Michat
Pajak

System wnioskowania o
intencjach operatora w petli
HRI z wykorzystaniem
modelu swiata NVIDIA
Cosmos

Celem pracy jest opracowanie modutu interpretacji sceny dla systeméw Human-Robot

Interaction (HRI), ktéry wykorzystuje model NVIDIA Cosmos do przewidywania kolejnych

krokéw operatora. System ma umozliwié robotowi wspdtpracujgcemu dynamiczne

dostosowanie trajektorii ruchu na podstawie wizualnego rozumowania o stanie procesu i

gestach cztowieka, realizowanego na krawedziowe] jednostce obliczeniowe;j.

Zakres pracy:

e Analiza paradygmatu Physical Al i roli modeli Swiata w bezpiecznej kolaboracji HRI.

e Integracja modelu NVIDIA Cosmos z systemem wizyjnym do detekcji obiektow i dziatan
operatora.

e Implementacja algorytmu przewidywania kolizji i intencji (reasoning) w oparciu o kontekst
sceny.

e Badania eksperymentalne czasu reakcji systemu i poprawnosci interpretacji scenariuszy
wspotpracy.

Dr hab. inz.
Przemystaw Motyl

Inteligentny system kontroli
jakosci produktéw z
wykorzystaniem kamery
RGB-D i platformy NVIDIA
Jetson

Celem pracy jest zaprojektowanie i budowa stanowiska do automatycznej detekcji wad

produktéow z wykorzystaniem akceleracji sprzetowej na brzegu sieci (Edge Al). Projekt zaktada

wykorzystanie kamery stereoskopowej OAK do pozyskania danych przestrzennych oraz

modutu NVIDIA Jetson do klasyfikacji wad w czasie rzeczywistym przy uzyciu sieci

neuronowych.

Zakres pracy:

¢ Konfiguracja Srodowiska obliczeniowego na platformie NVIDIA Jetson oraz integracja z
kamerg OAK-D.

e Przygotowanie zbioru danych i trening modelu detekcji obiektow (np. YOLO)
zoptymalizowanego pod katem silnika TensorRT.

Dr hab. inz.
Przemystaw Motyl




e Opracowanie logiki systemu: klasyfikacja "Pass/Fail" oraz wyznaczanie wspétrzednych
defektédw w przestrzeni 3D.

¢ Analiza wydajnos$ciowa stanowiska w zakresie liczby klatek na sekunde (FPS) oraz precyzji
wykrywania mikropekniec lub brakéw komponentéw

Projekt i integracja systemu
sterowania zrobotyzowanym
stanowiskiem produkcyjnym
z wykorzystaniem robota
XArm6 i sterownika PLC

Celem niniejszej pracy inzynierskiej jest opracowanie i wdrozenie systemu wspétpracy

manipulatora xArm6 z programowalnym sterownikiem logicznym (PLC) w celu automatyzacji

wybranego procesu produkcyjnego. Zakres pracy obejmuje analize metod komunikacji

przemystowej (ze szczegdlnym uwzglednieniem protokotu Modbus TCP), fizyczng i logiczng

integracje obu systeméw oraz implementacje algorytmow sterowania ruchem robota w

oparciu o sygnaty procesowe czasu rzeczywistego generowane przez PLC. Efektem koncowym

jest dziatajgce stanowisko demonstracyjne, poddane szczegétowej analizie pod katem

efektywnosci pracy oraz niezawodnosci.

Etapy pracy:

e Wybdér komponentéw peryferyjnych, konfiguracja sieci Ethernet oraz przygotowanie
Srodowisk inzynierskich (TIA Portal dla PLC oraz xArm Studio).

e Opracowanie mapy rejestréw Modbus TCP, stworzenie blokéw komunikacyjnych w
sterowniku PLC oraz zaprogramowanie sekwencyjnej logiki ruchu manipulatora.

e Weryfikacja poprawnosci algorytmoéw, testy bezpieczenstwa oraz dostrajanie parametréw
dynamicznych w celu minimalizacji czasu cyklu.

¢ Ocena wydajnosci stanowiska na podstawie zebranych danych oraz sformutowanie
wytycznych wdrozeniowych

Dr hab. inz. lwona
Komorska

Projekt i implementacja
systemu podazania za
obiektem dla robota
mobilnego QBot-2e z
wykorzystaniem
przetwarzania obrazu

Cel pracy: Stworzenie demonstratora, w ktédrym robot samodzielnie wykrywa zdefiniowany

obiekt (np. czerwona pitka, znacznik) za pomoca kamery Kinect i steruje napedami tak, aby

utrzymac obiekt w centrum pola widzenia i w statej odlegtosci.

Etapy pracy:

¢ Analiza modelu kinematycznego robota o napedzie réznicowym.

e Konfiguracja srodowiska MATLAB/Simulink oraz sterownika czasu rzeczywistego QUARC.

e Opracowanie algorytmu przetwarzania obrazu (konwersja przestrzeni barw, binaryzacja,
detekcja blobéw/ksztattéw).

e Zaprojektowanie petli sprzezenia zwrotnego (Visual Servoing) sterujgcej predkoscia
liniowa i katowa robota.

e Testy weryfikacyjne w rzeczywistym srodowisku ($ledzenie obiektu statycznego i
ruchomego).

Dr hab. inz. lwona
Komorska




9 Migracja i analiza Cel pracy: Zaprojektowanie dwdch wersji interfejsu operatorskiego dla zrobotyzowanej stacji Dr hab. inz. Iwona
poréwnawcza aplikacji HMI iDrill: w technologii klasycznej (WinCC Comfort) oraz w nowoczesnej technologii webowej Komorska
WinCC Comfort oraz WinCC (WinCC Unified). Celem inzynierskim jest przeprowadzenie migracji funkcjonalnosci, a celem
Unified na przyktadzie stacji | badawczym — porédwnanie obu srodowisk pod katem pracochtonnosci inzynierii, mozliwosci
obrébczej jezykdéw skryptowych (VBS vs JavaScript) oraz wydajnosci i responsywnosci interfejsu (UX).

Etapy realizacji:

* Przeglad mozliwosci systemow wizualizacji Siemens oraz specyfika paneli Comfort
(Windows CE) i Unified (Linux/Edge).

* Przygotowanie srodowiska testowego

¢ Projekt aplikacji w WinCC Comfort (Panel TP700)

¢ Projekt aplikacji w WinCC Unified (Panel MTP700)

e Badania poréwnawcze

10 | Projekt systemu sterowania Cel pracy: Zaprojektowanie, implementacja i weryfikacja oprogramowania sterujgcego (PLC) Dr hab. inz. lwona
stacji zrobotyzowanej z dla stacji obrébczej iDrill z wykorzystaniem metodyki Virtual Commissioning. Gtéwnym celem | Komorska
weryfikacjg odpornosci na badawczym jest przetestowanie niezawodnosci algorytmu sterowania poprzez celowe
btedy w sSrodowisku wprowadzanie zaktécen i awarii (technika Fault Injection) do modelu symulacyjnego w
cyfrowego blizniaka srodowisku Festo CIROS oraz analiza reakcji uktadu bezpieczeristwa..

Etapy realizacji:

¢ Analiza techniczna obiektu

e Konfiguracja Cyfrowego Blizniaka (CIROS Studio)

* Implementacja mechanizméw "Fault Injection"

* Opracowanie skryptéw lub interfejsu w CIROS umozliwiajagcego symulowanie awarii
sprzetowych.

¢ Projekt systemu sterowania (TIA Portal).

e Weryfikacja symulacyjna (Software-in-the-Loop). Potgczenie sSrodowiska CIROS z
symulatorem S7-PLCSIM Advanced. Przeprowadzenie scenariuszy testowych (nominalnych
i awaryjnych) oraz rejestracja reakcji uktadu.

11 | Projektiimplementacja Celem jest zaprojektowanie systemu, w ktérym robot QArm samodzielnie skanuje przestrzen Dr hab. inz. Iwona

algorytmu pozycyjnego
sterowania wizyjnego (PBVS)
z wykorzystaniem sensora
RGB-D do autonomicznych
zadan sortowania przy

roboczg, wykrywa losowo rozmieszczone obiekty za pomocg kamery, a nastepnie sortuje je do
odpowiednich pojemnikéw, wykorzystujgc sprzezenie zwrotne z kamery w petli sterowania
(Visual Servoing).

Etapy realizacji:

¢ Wyprowadzenie kinematyki prostej i odwrotnej manipulatora QArm.

Komorska




uzyciu manipulatora
Quanser QArm

e Stworzenie algorytmu przetwarzania obrazu zdolnego do segmentacji obiektéw w
przestrzeni barw HSV oraz estymacji ich pozycji 3D z wykorzystaniem mapy gtebi.

e Przeprowadzenie procedury wyznaczania parametrow wewnetrznych kamery oraz
transformacji zewnetrznej miedzy uktadem kamery a uktadem nadgarstka robota.

e Zaprojektowanie regulatora PBVS (Position-Based Visual Servoing),

e Wdrozenie maszyny stanéw (State Machine) zarzadzajgcej logika procesu i obstugujace;j
sytuacje awaryjne zgodnie z wytycznymi bezpieczenstwa

12 | System autonomicznego Celem pracy jest zaprojektowanie i uruchomienie oprogramowania umozliwiajgcego robotowi | Dr hab. inz. Iwona
mapowania i nawigacji w Unitree Go2 Edu (robopies) samodzielne przejechanie przez wyznaczony fragment budynku Komorska
Srodowisku (np. pietro wydziatu), utworzenie cyfrowej mapy tego otoczenia (2D lub 3D) przy uzyciu
wewnatrzbudynkowym z wbudowanego Lidaru 4D, a nastepnie realizacje zadania nawigacyjnego polegajgcego na
wykorzystaniem platformy przemieszczeniu sie do wskazanego punktu docelowego z ominieciem przeszkdd statycznych i
kroczacej Unitree Go2 Edu i dynamicznych.

Srodowiska ROS 2 Etapy pracy:

e Konfiguracja srodowiska deweloperskiego i komunikacji
¢ Integracja sensordow i uruchomienie sterownikéw
¢ Implementacja algorytmu SLAM (mapowanie)
¢ Konfiguracja stosu nawigacyjnego
e Testy weryfikacyjne i scenariusz patrolowy.
Oprogramowanie: system operacyjny Linux Ubuntu 22.04 LTS, Framework: ROS 2 (wersja
Humble lub Iron), Jezyki programowania: Python (do skryptéw, Al i wizji komputerowej) oraz
C++ (do sterowania czasem rzeczywistym i obstugi SDK).

13 | System zdalnego sterowania | Gtéwnym celem pracy jest zaprojektowanie i wykonanie w petni funkcjonalnego prototypu Dr hab. inz. Iwona

i telemetrii robota
kroczacego

robota kroczacego, ktéry pozwala na:

* Precyzyjne sterowanie ruchem za pomocg interfejsu webowego.

¢ Monitorowanie kluczowych parametréow (telemetria), takich jak pobér pradu, stan baterii
oraz dystans od przeszkdd.

e Zapewnienie stabilnej komunikacji bezprzewodowej o niskich opdznieniach

Etapy pracy:

¢ Projekt uktadu sterowania

¢ Konfiguracja protokotéw bezprzewodowych oraz stworzenie serwera WWW na
mikrokontrolerze.

Komorska




* Przygotowanie responsywnego panelu webowego (dashboard) do sterowania i wizualizacji
danych.
¢ Kalibracja czujnikdw, optymalizacja zuzycia energii oraz testy zasiegu.
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Adaptacyjny system
zarzadzania energig w
modelu inteligentnego domu
z wykorzystaniem
mikrokontrolera ESP32

Celem pracy jest opracowanie oraz weryfikacja algorytmdéw optymalizujacych zuzycie energii

(oswietlenie, symulacja ogrzewania) w fizycznym modelu budynku. System ma automatycznie

dostosowywac prace urzadzen do obecnosci domownikdw oraz warunkéw zewnetrznych,

wykorzystujgc dane z czujnikéw srodowiskowych i czujnikdéw ruchu.

Etapy pracy:

¢ Integracja systemowa czyli potgczenie opracowanych modutéw (oswietlenie, RFID, DHT11,
PIR, serwomechanizmy) w jeden spdjny program zarzadzany petlg zdarzen.

e Opracowanie algorytmoéw sterowania (np. ptynna regulacja jasnosci LED przez PWM,
sterowanie roletami za pomocga serwomechanizméw w zaleznosci od nastonecznienia).

e Budowa interfejsu uzytkownika

* Przeprowadzenie testéw pordwnawczych na modelu w celu wykazania oszczednosci
energii wynikajgcych z zastosowania algorytmow inteligentnych wzgledem sterowania
klasycznego

Dr hab. inz. lwona
Komorska

15

Model dynamiczny robota
Quanser QArm w Srodowisku
Simscape Multibody

Celem jest stworzenie cyfrowej repliki robota, ktdra nie tylko odwzorowuje jego geometrieg,
ale przede wszystkim fizyke (masy, inercje, tarcia). Model ma stuzy¢ do symulacji zachowania
robota przed uruchomieniem rzeczywistym (Virtual Commissioning) oraz do wykrywania
anomalii (np. zuzycia fozysk) poprzez poréwnanie zachowania modelu z robotem
rzeczywistym.

Zakres pracy:

e Utworzenie modelu CAD

¢ Import modelu fizycznego (CAD to Simscape)

Identyfikacja parametréw dynamicznych

e Zintegrowanie modelu mechanicznego z modelem uktadu napedowego (silniki DC).

* Przeprowadzenie testow z fizycznym robotem QArm

Dr inz. Krzysztof
Kotodziejczyk

16

Robot kartezjanski - projekt,
wykonanie i uruchomienie

Celem pracy jest opracowanie dokumentacji technicznej, budowa oraz uruchomienie robota
kartezjanskiego. W zakres pracy wchodzi opracowanie dokumentacji mechanicznej,
elektrycznej oraz systemu sterowania i programowania robota dla przyjetych przez Autora
zatozen projektowych (ilos¢ osi, pole robocze, rodzaj napedu itp.). Robot ma miec¢ atrakcyjny
wyglad oraz zastosowanie uniwersalne np. druk 3D, grawerowanie/ciecie laserem,
wykonywanie operacji "pick and place" i inne

Dr inz. Krzysztof
Kotodziejczyk




17 | Udoskonalenie konstrukcji Celem gtéwnym pracy jest opracowanie, wykonanie i weryfikacja modyfikacji drukowanych Dr inz. Marcin
drukarki 3D Voron 2.4 elementéw konstrukcyjnych drukarki 3D Voron 2.4, majgcych na celu optymalizacje zuzycia Migus
poprzez optymalizacje materiatu przy zachowaniu pierwotnych parametréw uzytkowych i jakosci wydruku.
komponentdéw drukowanych | Poréwnane zostang oryginalnie dostarczone czesci drukarki z zaprojektowanymi i
z wykorzystaniem wykonanymi przez studenta.
technologii FDM Przeprowadzona zostanie analiza poréwnawcza oryginalnych i zoptymalizowanych modeli pod

wzgledem:
e zuzycia materiatu (objetos¢, waga, czas druku),
¢ jakosci powierzchni i doktadnosci wymiarowej,
e parametrow uzytkowych (sztywnosé, stabilnosé montazu).
18 | System utrzymania Celem gtéwnym pracy jest zaprojektowanie, zaimplementowanie i weryfikacja systemu Dr inz. Krzysztof

predykcyjnego wybranego
urzgdzenia w Srodowisku
MatlLab z wykorzystaniem
elementdéw uczenia
maszynowego

utrzymania predykcyjnego (PdM) dla wybranego urzadzenia technicznego z wykorzystaniem

algorytmoéw uczenia maszynowego.

Cele szczegétowe obejmuja:

e Opracowanie metodyki przetwarzania sygnatéw diagnostycznych w celu ekstrakcji cech
niosgcych informacje o stanie technicznym urzadzenia.

¢ Budowe i trening modeli uczenia maszynowego zdolnych do detekcji anomalii oraz
predykcji pozostatego czasu uzytkowania

Zakres pracy

Praca obejmuje realizacje nastepujacych etapdéw:

e Studium literaturowe: Przeglad strategii eksploatacji maszyn (od reaktywnej do
predykcyjnej), analiza metod sztucznej inteligencji stosowanych w diagnostyce technicznej
oraz mozliwosci Srodowiska MATLAB

e Pozyskanie i przygotowanie danych: Wybér zbioru danych (dane pomiarowe z
rzeczywistego obiektu lubogdlnodostepne repozytoria). Wstepne przetwarzanie sygnatow
(filtracja, usuwanie szumow).

e Ekstrakcja i selekcja cech:

o Analiza sygnatéw w dziedzinie czasu (RMS, kurtoza, czynnik szczytu) i czestotliwosci
(analiza widmowa FFT).

o Wybdr najbardziej znaczgcych zmiennych diagnostycznych wptywajgcych na jakos¢
modelu.

e Opracowanie modeli uczenia maszynowego: Implementacja wybranych algorytmow,

Olejarczyk




Testowanie i walidacja: Przeprowadzenie symulacji dziatania systemu na zbiorze
testowym, ocena doktadnosci predykcji oraz wizualizacja wynikéw .

Whioski: Ocena przydatnosci zastosowanych metod ML w rzeczywistych systemach
monitorowania stanu maszyn.
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Aplikacja do sterowania i
akwizycji danych wybranych
parametréow na
przyktadowym stanowisku
badawczym

Celem gtéwnym pracy jest zaprojektowanie, implementacja oraz weryfikacja aplikacji
komputerowej (systemu pomiarowo-sterujgcego) przeznaczonej do obstugi stanowiska
badawczego, umozliwiajgcej automatyzacje procesu sterowania elementami wykonawczymi
oraz akwizycje i archiwizacje danych pomiarowych w czasie rzeczywistym.

Cele szczegétowe obejmuja:

Stworzenie intuicyjnego interfejsu uzytkownika pozwalajgcego na konfiguracje
parametréw testu i wizualizacje wynikéw.

Opracowanie warstwy komunikacyjnej pomiedzy komputerem PC a urzgdzeniami
peryferyjnymi (sterowniki PLC, mikrokontrolery, karty pomiarowe).

Zapewnienie integralnosci i powtarzalnosci pomiaréw poprzez programowa obstuge
procedur badawczych.

Zakres pracy

Analiza obiektu badan: Identyfikacja struktury sprzetowej stanowiska (rodzaje czujnikéw,
elementy wykonawcze) oraz wymagan dotyczacych czestotliwosci probkowania i
doktadnosci pomiarow.

Dobér srodowiska i narzedzi: Wybér sSrodowiska programowania (np. LabVIEW, Matlab)
oraz protokotéw komunikacyjnych (np. Modbus, RS-232, TCP/IP) adekwatnych do
architektury sprzetowej.

Implementacja oprogramowania:

o Modut komunikacyjny (nawigzywanie potgczenia z hardwarem).

Modut akwizycji i przetwarzania danych (skalowanie sygnatéw, filtracja).

Modut sterujgcy (zadawanie wymuszen).

Interfejs graficzny (wykresy, wskazniki, przyciski sterujagce).

Modut zapisu danych (eksport do plikdw .csv, .txt lub bazy danych).

Testy i walidacja: Uruchomienie aplikacji na rzeczywistym stanowisku, weryfikacja
poprawnosci odczytéw z przyrzgdami wzorcowymi oraz testy stabilnosci dziatania aplikacji.
Whioski: Ocena funkcjonalnosci wytworzonego oprogramowania i mozliwosci jego
dalszego rozwoju.

O O O O

Dr inz. Krzysztof
Olejarczyk




20 | Projekt stanowiska Zaprojektowanie i budowa zautomatyzowanego stanowiska pomiarowego umozliwiajacego Dr inz. Zbigniew
badawczego do testowania wyznaczenie sprawnosci energetycznej silnikdw BLDC w réznych stanach obcigzenia. Wotczyniski
sprawnosci silnikéw BLDC z Kluczowym elementem jest opracowanie aplikacji w srodowisku typu LabVIEW, ktéra poprzez
wykorzystaniem wirtualnych | wirtualne przyrzady pomiarowe pozwoli na akwizycje danych, ich wizualizacje oraz analize
przyrzaddéw pomiarowych parametréw elektromechanicznych w czasie rzeczywistym

21 | Projekt inteligentnego Opracowanie energooszczednego systemu sterowania oswietleniem miejskim, ktory Dr inz. Zbigniew
systemu zarzadzania dynamicznie dostosowuje jasno$¢ lamp do aktualnych warunkéw srodowiskowych (natezenia | Wotczynski
oswietleniem ulicznym z Swiatta naturalnego) oraz obecnosci uzytkownikéw (wykrywanie ruchu). Celem jest redukcja
funkcjg wykrywania ruchu i zuzycia energii elektrycznej przy zachowaniu petnej funkcjonalnosci i bezpieczenstwa
natezenia Swiatfa otoczenia infrastruktury drogowej

22 | Autonomiczny system Stworzenie systemu loT (Internet of Things) do bezobstugowej pielegnacji roslin, ktéry na Dr inz. Zbigniew
monitorowania i podstawie pomiardw wilgotnosci gleby, temperatury i nastonecznienia decyduje o dozowaniu | Woftczyniski
nawadniania roslin wody. Praca zaktada budowe uktadu hydraulicznego, implementacje algorytmow sterowania
doniczkowych oparty na oraz stworzenie interfejsu (np. aplikacji mobilnej lub strony WWW) do zdalnego nadzoru nad
mikrokontrolerze (np. kondycjg roslin
ESP32/Arduino)

23 | Zrobotyzowanie stanowiska | Celem niniejszej pracy jest opracowanie i wdrozenie zrobotyzowanego systemu obstugi prasy | Drinz. Zbigniew
z prasg mimosrodowg z mimosrodowe] przy uzyciu robota przemystowego FANUC. Zakres pracy obejmuje integracje Wotczynski
wykorzystaniem 6-osiowego | uktaddw sterowania obu urzgdzen poprzez wykonanie niezbednych potgczen sygnatowych
robota przemystowego oraz rozszerzenie systemu o dodatkowy modut wejsé/wyjsé. Modut ten umozliwi obstuge
FANUC zewnetrznego pulpitu operatorskiego oraz zapewni mozliwos¢ dalszej rozbudowy stanowiska.

Korcowym etapem prac jest zaprogramowanie robota, ze szczegélnym uwzglednieniem
procesu paletyzacji detali

24 | Projekt uktadu sterowania Cel pracy: Wykonanie obliczen projektowych i opracowanie dokumentacji rysunkowej Dr hab. inz. Karol
manipulatora dwuosiowego | tarczowego hamulca magnetoreologicznego w wybranym oprogramowaniu CAD. Osowski

Zakres pracy: Wykonanie studium literatury w zakresie budowy i zasady dziatania tarczowych
hamulcéw magnetoreologicznych, opracowanie zatozen projektowych, wykonanie obliczen
projektowych, wykonanie analizy rozktadu pola magnetycznego w programie typu FEM,
opracowanie szczegdétowego rozwigzania projektowego w postaci dokumentacji rysunkowej w
programie typu CAD.
25 | Projekt uktadu sterowania Cel pracy: Opracowanie projektu elektropneumatycznego uktadu sterowania manipulatora Dr hab. inz. Karol

manipulatora trzyosiowego

trzyosiowego w programie FluidSim-P.

Osowski




Zakres pracy: Wykonanie studium literatury w zakresie budowy i zasady dziatania
manipulatoréw trzyosiowych oraz elektropneumatycznych uktadéw sterowania stosowanych
w tego typu konstrukcjach, opracowanie zatozen projektowych, przeprowadzenie studium
mozliwosci zastosowania elektropneumatycznych elementdéw sterujgcych i wykonawczych na
podstawie zatozen projektowych z wykorzystaniem programu FluidSim-P, wykonanie projektu
koncepcyjnego manipulatora w programie typu CAD, opracowanie szczegétowego rozwigzania
projektowego elektropneumatycznego uktadu sterowania oraz przeprowadzenie symulacji
pracy w programie FluidSim-P w celu weryfikacji poprawnosci dziatania zaprojektowanego
ukfadu.

26 | Zastosowanie sytemu CAM Cel pracy: celem pracy jest opracowanie projektu technologicznego obrébki CNC wybrane;j Dr inz. Dmitrij
do automatyzacji czesci z wykorzystaniem wybranego programu CAM. Zakres pracy: Zastosowanie Morozow
przygotowania produkgji zaawansowanych funkgcji, takich jak automatyczne generowanie $ciezek narzedziowych,

optymalizacja czasu obrdébki oraz minimalizacja zuzycia narzedzi. Wykorzystanie narzedzi
symulacyjnych do weryfikacji zaprojektowanych proceséw obrébki, identyfikacja
potencjalnych problemdw i ich eliminacja

27 | Integracja obrabiarki CNC z Cel pracy: celem pracy jest pracowanie projektu technologicznego obréobki CNC wybrane;j Dr inz. Dmitrij
systemem CAD/CAM w czesci z wykorzystaniem wybranego programu CAM przy zastosowaniu réznych Morozow
procesie wytwarzania postprocesoréw.

Zakres pracy: Do wybranej obrabiarki CNC przygotowanie , definicji obrabiarki” oraz
»postprocesora”.

28 | Projekt obrébki frezarskiejw | Cel pracy: Opracowanie technologii obrébki cze$ci wykonanej na frezarce z zastosowaniem Dr inz. Zbigniew

systemie EdgeCam programu EdgeCam. Siemigtkowski
Zakres pracy: wstep, przeglad literatury, analiza technologicznosci konstrukcji, projekt
obrdbki, podsumowanie, literatura

29 | Projektu uktadu sterowania Opracowanie modutu elektronicznego odpowiedzialnego za sterowanie pracg agregatu uktadu | Dr inz. Jacek
wraz z interfejsem A/C chtodzenia w stanowisku do badania wymiany ciepta w materiatach budowlanych, Przepidrka
stanowiska do badania powigzanego z cyfrowym uktadem pomiarowym do archiwizacji parametréw proceséw
wymiany ciepta w cieplnych.
materiatach budowlanych

30 | Projekt uktadu sterowania Praca powinna zawierac rozwigzania umozliwiajgce przeprowadzenie automatycznego Drinz. Jacek

automatycznej drasarki do
cholewek obuwia

procesu sScierania (drasania) warstwy licowej skér naturalnych bez uszkodzenia warstwy
kolagenowych struktur wytrzymatosciowych oraz nici potgczen szytych elementéw
zac¢wiekowanej cholewki.

Przepidrka







