Warszawa, 8 pazdziernika 2012

Lista prac dyplomowych zrealizowanych pod kierunkiem
prof. nzw. dr hab. Cezarego Zielinskiego
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Adam Wrzoskowicz (praca magisterska): Automatyczne tworzenie modeli kinematycz-
nych robotow, Instytut Automatyki, Wydziat Elektroniki, Politechnika Warszawska, War-
szawa 1989.

. Piotr Krychniak (praca magisterska): Wspomaganie decyzji uzytkownika systemu TOR-

BOL w przypadku zadania nieosiggalnego potozenia koncowki robota, Instytut Automa-
tyki, Wydziatl Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa 1990.

. Jacek Jaworski (praca magisterska): Proces identyfikacji parametréw modelu kinema-

tycznego manipulatora oraz kompensacji bledow pozycjonowania, Instytut Automatyki,
Wydziat Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa 1990.

. Jacek Machon (praca magisterska): Pakiet do symulacji dzialania robota wyposazo-

nego w czujniki, Instytut Automatyki, Wydziat Elektroniki, Politechnika Warszawska,
Warszawa 1990.
Mirostaw Barej (praca magisterska): Biblioteka grafiki trojwymiarowej do symulacji
ruchu robotow, Instytut Automatyki, Wydzial Elektroniki, Politechnika Warszawska,
Warszawa 1990.

. Andrzej Zych (praca magisterska): Program wspomagajgcy budowe modelu srodowiska

robota, Instytut Automatyki, Wydzial Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa
1991.

Jacek Waglowski (praca magisterska): Problem odwrotnego zagadnienia kinematyki w
przypadku narzedzia symetryczno-osiowego dla robota IRb-6, Instytut Automatyki, Wy-
dziat Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa 1991.

. Marcin Zapendowski (praca magisterska): Implementacja jezyka PASRO dla robota

IRp-6, Instytut Automatyki, Wydziat Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa
1992.

. Jolanta Podgérska (praca magisterska): Sterowanie robotem IRp-6 z zastosowaniem

komputera oraz kamery, Instytut Automatyki, Wydzial Elektroniki, Politechnika War-
szawska, Warszawa 1993.

Krzysztof Sobocinski (praca magisterska): Narzedzie wspomagajgce tworzenie modeli
kinematycznych robotéow, Instytut Automatyki, Wydzial Elektroniki, Politechnika War-
szawska, Warszawa 1993.

Jarostaw Stanczak (praca magisterska): Projekt ukladowej sieci neuronowej typu “back-
propagationzealizowanej za pomocq uktadow cyfrowych, Instytut Automatyki, Wydziat
Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa 1993.

Iwona Kostro (praca magisterska): Piezoelektryczne urzqdzenie do analizy chropowa-
tosci powierzchni, Instytut Automatyki, Wydziat Elektroniki, Politechnika Warszawska,
Warszawa 1994.

Mirostaw Szymczak (praca magisterska): Algorytmy sterowania reaktywnego robotem
wyposazonym w czujnik sit, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elek-
troniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 1995.

Jacek Stepniewski (praca magisterska): Czujnik wizyjny w systemie czasu rzeczywi-
stego — przetwarzanie obrazu oraz sterowanie robotem z wykorzystaniem danych otrzyma-
nych z systemu wizyjnego, na przyktadzie gry z robotem w warcaby, Instytut Automatyki
i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika
Warszawska, Warszawa 1995.
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Waldemar Jackiewicz (praca magisterska): Procesy wspdtbieine w systemach czasu
rzeczywistego — zastosowania w uktadach wielorobotowych, Instytut Automatyki i Infor-
matyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika War-
szawska, Warszawa 1995.

Jacek Rybicki (praca magisterska): Sterownik systemu wielorobotowego, Instytut Au-
tomatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Poli-
technika Warszawska, Warszawa 1995.

Pawel Leskiewicz (praca magisterska): Wykorzystanie czujnikow zblizeniowych do ste-
rowania robotami, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i
Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 1995.

Pawel Niedzialek (praca magisterska): Implementacja jezyka programowania robotéw
zorientowanego na przemieszczenie obiektow, Instytut Automatyki i Informatyki Stoso-
wanej, Wydzial Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, War-
szawa 1996.

Piotr Makowski (praca magisterska): Eksperymentalna weryfikacja algorytmow stero-
wania wspotpracujgcych robotow, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat
Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 1996.
Andrzej Miron (praca magisterska): Metody wyznaczania map glebi w systemach ste-
reowizyjnych robotow przemystowych, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej,
Wydzial Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 1998.
Faris Dragoslav Alshamkhany (praca magisterska): Implementacja algorytmu hy-
brydowego sterowania robota z wykorzystaniem systemu operacyjnego czasu rzeczywistego
QNX, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik
Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 1999.

Jacek Sawoniewicz (praca magisterska): Specjalizowany jezyk wysokiego poziomu prze-
znaczony do reaktywnego sterowania robotami, Instytut Automatyki i Informatyki Sto-
sowanej, Wydzial Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, War-
szawa 1999.

Tomasz Kornuta (praca magisterska): Akwizycja danych potrzebnych do kalibracji ma-
nipulatoréow, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i Tech-
nik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2005. (Stworzono sterownik
robota wykorzystujac programowsa strukture ramowa MRROC++. Sterownik gromadzi w
pliku dane z enkoderéw robota oraz linialéw pomiarowych stanowigcych bierne czesci
ruchome platformy Stewarta. Platforma ta przytwierdzona jest do kisci robota. W
ten sposob uzyskuje sie dane o potozeniu i orientacji koncowki robota z dwoch réznych
zrodet. Umozliwia to kalibracje modelu kinemantyki robota. Liniaty przekazuja dane do
komputera sterujacego za posrednictwem tacza RS-232.)

Hubert Lyczek (praca magisterska): Biblioteka funkcji matematycznych wspomagajg-
cych sterowanie robotami, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elek-
troniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2005. (Progra-
mowg strukture ramowag MRROC++, stuzacg do konstruowania sterownikéw robotow,
uzupeltniono o funkcje i procedury wspomagajace obliczenia matematyczne charaktery-
styczne dla robotyki (operacje na: wektorach, macierzach orientacji, macierzach jed-
norodnych, przeksztalcenia pomiedzy réznymi reprezentacjami tréjScianéw). Biblioteka
zostata zaimplementowana w C++.)

Eryk Chmielnicki (praca magisterska): Lokalizacja i sledzenie ruchu obiektow za po-
mocq robota wyposazonego w kamere, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wy-
dzial Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2005.
(Skonstruowano prosty serwomechanizm wizyjny umozliwiajacy robotowi sledzenie ruchu
czarnej kuli na bialym tle, oraz wskazywanie kostki Rubika.)

Tomasz Stempkowicz (praca magisterska): Biblioteka NURBS dla systemu MRROCH+,
Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informa-
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cyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2006. (Stworzono biblioteke generatorow
ruchu robota dla programowej struktury ramowej MRROC++. Trajektorie ruchu wyra-
zane sg jako krzywe NURBS (Non-Uniform Rational Base Splines)).

Krzysztof J. Dziubek (praca magisterska): Sterowanie pozycyjno-sitowe robotami. In-
stytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyj-
nych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2006. (W pracy pokazano wspétprace dwéch
robotéw na przyktadzie kopiowania rysunku zapamietanego poprzez wodzenie jednego z
robotow. Nastepnie oba roboty byly w stanie odtworzy¢ ten rysunek. Kinematyki obu
robotéw mogly by¢ rézne. Oba byly sterowane pozycyjno-sitowo. Praca wymagata dota-
czenia nowego czujnika sity do sterownika robota. Ponadto wprowadzono do MRROCH+
kinematyke robotéw IRp-6 o pieciu stopniach swobody.)

Jadwiga Salacka (praca magisterska): Szybkie algorytmy przeszukiwania drzew rozwig-
zan w celu znalezienia sekwencji ruchow Sciankami kostki Rubika. Instytut Automatyki
i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika
Warszawska, Warszawa 2007. (W pracy przedstawiono aparat matematyczny niezbedny
do rozwigzania uktadanki oraz implementacje algorytméw Korfa i Kocigby. Ponadto
okreslono metody implementacji algorytméw w strukturze programowej MRROC+H+-.)
Anna Sibilska (praca magisterska): Pordwnanie metody wykorzystujgcej proste i od-
wrotne zadanie kinematyks oraz jakobian do sterowania manipulatorem. Przedstawiono
rozwigzanie prostego i odwrotnego zagadnienia kinematyki dla zmodyfikowanego robota
IRp-6 oraz okreslono jego jakobian. Wykorzystujac Matlab poréwnano oba sposoby
rozwiazania. Opracowane algorytmy wprowadzono do struktury ramowej MRROC++-.
Sama struktura ramowa, a w konsekwencji i sterowniki robotéw implementowane sa w
C++.

Kamil Rocki (praca magisterska): Przetwarzanie obrazéw w czasie rzeczywistym za po-
mocqg GPU, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik
Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2008. (Opis dwoch metod progra-
mowania Graphic Processing Unit, za pomoca: Cg oraz CUDA. Wykorzystanie GPU
do wspomagania obliczen prowadzonych na CPU. Ponadto zastosowanie GPU do reali-
zacji niektérych obliczen wykonywanych przez VSP w systemach powstalych na bazie
MRROC++.)

Fernando Ubiria (praca magisterska): FPGA implementation of camera colour model
conversion, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik
Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2008. (A method of converting
Bayer into RGB representation of images, implemented in an FPGA circuit.)

Xingyun He (praca magisterska — EMARO): Automatic aid for the design of robot
control systems, Wydzial Mechaniczny, Energetyki i Lotnictwa, Politechnika Warszawska,
Warszawa 2010. (A program has been implemented that takes as input the incidence
matrices between tasks, receptors, effectors, and moreover takes into account the required
number of agents, their computational abilities and computational requirements of the
tasks, to produce the structure of the control system.)

Michal Skrzedziejewski (praca magisterska): RPC for Embedded Systems, Instytut
Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych,
Politechnika Warszawska, Warszawa 2010. (Implementation of Remote Procedure Call
framework for embedded systems. The software has been verified on an example of
an RPC server implemented on a ARM-7 microcontroller used as force/torque sensor
interface.)

Michal Szymczak (praca magisterska): Wykorzystanie GPU do implementacji szybkiej
segmentacji obrazow, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki
i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2011. (Zréwnolegnienie
obliczen zwigzanych z wododzialows segmentacjg obrazu zaimplementowana na GPU w
celu przyspieszenia obliczen)



35. Mateusz Boryn (praca magisterska): Dobér nastaw requlatoréw w uktadach serwome-
chanizmow wizyjnych, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektro-
niki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2012. (Stworzono
oprogramowanie umozliwiajace implementacje réznych regulatorow dla serwomechani-
zmow wizyjnych. Stworzono automat umozliwiajacy dobér parametréow regulatoréw P,
PI, PD, PID metoda Zieglera Nicholsa z wykorzystaniem wzmocnienia krytycznego. Zba-
dano eksperymentalnie zachowanie zaprojektowanych regulatoréw dla obiektow statycz-
nych i poruszajacych sie.)

Prace inzynierskie

1. Wiestaw Linka (praca inzynierska): Uklad sterujgcy modutem pomiarowym LC-015,
Instytut Radioelektroniki, Wydziat Elektroniki, Politechnika Warszawska, Warszawa 1991.

2. Eryk Chmielnicki (praca inzynierska): Biblioteka procedur/obiektow w C++ do akwi-
zycji 1 wstepnego przetwarzania obrazow, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowa-
nej, Wydziatl Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa
2003.

3. Grzegorz Furtak (praca inzynierska): Porozumiewanie si¢ robotéw za pomocq dZwieku,
Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i Technik Informa-
cyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2003.

4. Piotr Robak (praca inzynierska): Sterowanie behawioralne robotem wyposazonym w
czujnik dotyku, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i
Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2003.

5. Przemystaw Smiechowski (praca inzynierska): Sterowanie pozycyjno-silowe ramie-
niem robota, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Tech-
nik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2003.

6. Hubert Lyczek (praca inzynierska): Sterowanie robotem mobilnym z wykorzystaniem
systemu MRROC++, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektro-
niki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2003.

7. Tomasz Kornuta (praca inzynierska): Szablony do przetwarzania danych sensorycznych
w uktadach sterowania robotéow, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat
Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2003.

8. Adam Bartoszuk (praca inzynierska): Realizacja czujnikéw wirtualnych systemu MRROC++
z wykorzystaniem protokétu TCP/IP oraz systemow operacyjnych Windows ¢ QNX . Insty-
tut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych,
Politechnika Warszawska, Warszawa 2004.

9. Emil Kopys¢ (praca inzynierska): Graficzny interfejs uzytkownika dla systemu MRROC++,
Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i Technik Informa-
cyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2004. (Interfejs pracuje pod nadzorem
systemu operacyjnego Windows i kontaktuje sie za posrednictwem TCP/IP z systemem
sterujacym robotem pracujacym pod nadzorem systemu operacyjnego czasu rzeczywi-
stego QNX. Aplikacja pracujaca pod nadzorem systemu operacyjnego Windows porzad-
kuje i wyswietla komuni8katy o bledach oraz stan systemu pracujacego pod nadzorem
systemu operacyjnego QNX.)

10. Piotr Sasadeusz (praca inzynierska): Narzedzie graficzne do tworzenia rysunkéw modeli
manipulatorow i ich srodowiska, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat
Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2004. (Inter-
fejs z uzytkownikiem wykorzystuje biblioteke graficzng OpenGL. Rysunek jest tworzony
interaktywnie. Kiedy otoczenie robota, jego pozycja oraz punkt widzenia obserwatora
sg ustalone, rysunek jest przetwarzany na MetaPost, tak by po odpowiedniej dalszej
transformacji do postaci w PostScript’cie mégt byé wykorzystany w artykutach.)

11. Grzegorz Goérski (praca inzynierska): Wizualizacja pracy robota, Instytut Automatyki
i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika
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Warszawska, Warszawa 2004. (Sterownik zrealizowany za pomocg MRROC++ powoduje
ruch obrazu robota na ekranie komputera. Obraz jest wytworzony przy uzyciu biblio-
teki graficznej OpenGL. Poniewaz grafika jest realizowana na komputerze nadzorowanym
przez system operacyjnym Windows, a sterownik dziata na komputerze pod nadzorem
systemu operacyjnego QNX, to oba komputery wymieniaja informacje za posrednictwem
TCP/IP. Program nadzorowany przez QNX stanowi aplikacje MRROC++ ze zmodyfi-
kowanym procesem EDP, tak aby sterowal rysunkiem a nie rzeczywistym robotem.)
Konrad Wojdan (praca inzynierska): Zaprojektowanie i implementacja requlatorow
osi robota IRp-6, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki
i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2004. (Identyfikacja
poszczegdlnych stopni swobody robota IRp-6 na torze jezdnym wraz z propozycja ich
uktadéw regulacji.)

Krzysztof Jan Dziubek (praca inzynierska): Sterowanie rozmyte pojedynczym czlo-
nem ramienia robota, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektro-
niki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2004. (Symulacja
i realizacja na rzeczywistym uktadzie sterownika rozmytego. Pordéwnanie z wynikami
osiagnietymi za pomoca regulatora PD+PI 7z feed-forward.)

Janusz Krzysztof Nowacki (praca inzynierska): Generatory trajektorii w systemie
MRROCH++, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Tech-
nik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2004. (Dokumentacja istnieja-
cych oraz nowo opracowanych generatoréw trajektorii dla systemu MRROC++.)
Mariusz Polak (praca inzynierska): Graficzne narzedzie do tworzenia rysunkéw w Me-
taPoscie, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i Tech-
nik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2004. (Stworzono narzedzie
do graficznego projektowania stanowiska robota. Po ustawieniu robota oraz ustaleniu
parametrow spojrzenia produkowany jest plik zawierajacy rysunek w MetaPoscie. Ten
po przetworzeniu standardowymi narzedziami moze zosta¢ dotaczony do dowolnego ra-
portu.)

Jacek Lange (praca inzynierska): System wizualizacji robota mobilnego, Instytut Au-
tomatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Poli-

technika Warszawska, Warszawa 2005. (Symulacja graficzna ruchu pojazdu szescio-p6tkotowego.

Pojazd tgczy w sobie cechy pojazdu kotowego i maszyny kroczgcej. Animacja jego ruchu
jest niezbedna do prowadzenia badan symulacyjnych w fazie projektowania rzeczywistej
maszyny. Wykazano, ze maszyna moze poruszac sie po pltaszczyznie, zaréwno po prostej,
jak i skrecaé, oraz wspina¢ sie na schody.)

Krzysztof Bochnia (praca inzynierska): Application of spline functions in robot tra-
jectory generators in MRROC++, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Po-
litechnika Warszawska, Warszawa 2005. (Zastosowano naturalne funkcje sklejane oraz
hermitowskie funkcje sklejane do generacji trajektorii ruchu koncéwki robota.)
Przemystaw Belka (praca inzynierska): Czujnik wizyjny umoZliwiajocy chwytanie ru-
chomych obiektow przez robota, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat
Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2006. (Prze-
badano wlasnoéci kamery SVS 084/424F oraz cyfrowego procesora obrazu Leonardo
PCI64-CL. Zintegrowano ten sprzet z programowsg struktura ramowag MRROCH+ oraz
pokazano jego dziatanie na przykladzie rozpoznawania kostki Rubika.)

Patrycjusz Szczepaniak (praca inzynierska): Implementation of a basic IRp-6 robot
controller by using the OROCOS framework. Instytut Automatyki i Informatyki Stosowa-
nej, Wydziatl Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa
2005.

Stawomir Bazant (praca inzynierska): Implementacja sterowania sitowego TFF w sys-
temie MRROCH+. Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki
i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2006.
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Michat Urbanowicz (praca inzynierska): Algorytmy rozpoznawania obrazu w réznych
przestrzeniach kolorow. Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elek-
troniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2007. (Stworzono
zarzadce zasobow dla systemu operacyjnego QNX, ktory pozyskuje obrazy z karty akwi-
zycji danych potaczonej z kamera. Obrazy te udostepnia w wybranych przestrzeniach
barw (RGB, YUV, Y8). Ponadto zaimplementowano wybrane filtry oraz algorytmy seg-
mentacji obrazu. Do rozpoznawania ksztattow wykorzystano metody momentowe.
Kamil Rocki (praca inzynierska): Zastosowanie sieci neuronowych typu ART do lo-
kalizacji i rozpoznawania obiektow przy uzyciu sygnatu wizyjnego, Instytut Automatyki
i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika
Warszawska, Warszawa 2007. (Zastosowano sieci typu ART i ARTMAP do wykrywania
i lokalizacji kostki Rubika.)

Maciej Rogalski (praca inzynierska): Implementacja klasycznych regulatoréw PD, PID,
PII*D dla cztonu ramienia robota, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wy-
dziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2008.
(Opracowano narzedzie programistyczne do badania réznych algorytmoéw sterowania ukta-
dem elektro-mechanicznym.)

Michat Struginski (praca inzynierska): Graphical User Interface Generator for MRROC++

system, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziatl Elektroniki i Technik
Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2009.

Piotr Sakowicz (praca inzynierska): Automatyczna kalibracja systemu robot-kamera,
Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informa-
cyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2009. (Robot sterowany pozycyjnie-sitowo
trzyma w chwytaku plansze ze znacznikami. Plansza jest przemieszczana tak, aby znaj-
dowata si¢ w polu widzenia kamery. Pomiar potozenia znacznikow przez kamere oraz
robota umozliwia automatyczne wyznaczenie wzajemnego usytuowania uktadow odnie-
sienia zwiazanych z robotem i kamera.)

Rafal Tulwin (praca inzynierska): Trajectory generation in MRROC++ applications,
Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydzial Elektroniki i Technik Informa-
cyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2010. (Zaimplementowano generator tra-
jektorii automatycznie dobierajacy predkos¢ i przyspieszenie ruchu w stawach, tak aby
nie przekroczy¢ ich maksymalnych dopuszczalnych wartosci, a jednoczesnie zapewnic naj-
krotszy czas dojscia do celu ruchu. Ponadto zaimplementowano prosty serwomechanizm
wizyjny dla konfiguracji EIH.)

Mateusz Boryn (praca inzynierska): Implementacja serwomechanizmdw wizyjnych w
systemie MRROC++, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektro-
niki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2010. (Opracowano
programowg strukture ramowg umozliwiajaca implementacje réoznorodnych struktur ser-
womechanizméw wizyjnych. Zaimplementowano trzy rozne struktury serwomechanizméow
tego typu.)

Radostaw Ciepielski (praca inzynierska): Kalibracja ukladu robotycznego, Instytut
Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych,
Politechnika Warszawska, Warszawa 2011. (Przeprowadzono wstepne badania dotyczace
mozliwosci zastosowania kamery wolnostojacej do kalibracji parametréw modelu kinema-
tycznego robota oraz polozenia kamery wzgledem robota.)

Maksymilian Michniewicz (praca inzynierska): Zastosowanie wizji ¢ dotyku do ma-
nipulacji na przykltadzie toczenia kulki w labiryncie, Instytut Automatyki i Informatyki
Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska,
Warszawa 2011. (Przeprowadzono badania toczenia kuli poprzez labirynt za pomoca
robota wyposazonego w szescioosiowy czujnik sit i momentéw sit oraz wolnostojaca ka-
mere.)

Anna Szymanek (praca inzynierska): Serwomechanizm wizyjny z mozliwoscig prze-



31.

32.

lgczania Zrodla obrazu, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elek-
troniki i Technik Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2012. (Robot
wyposazony jest w dwie kamery. Jedna przytwierdzona jest do koncowki, a druga jest
przymocowana nad robotem. Zadaniem jest $ledzenie wybranych obiektow. Kamera
nieruchoma ma wicksze pole widzenia, wiec stosowana jest do zlokalizowania obiektu,
natomiast kamera umieszczona na koncéwce zblizajac sie do obiektu dostarcza coraz
doktadniejszej informacji o jego potozeniu. Okreslono i eksperymentalnie przebadano
kilka schematéw przetaczenia zrodla obrazu. Do realizacji pracy wykorzystano struktury
ramowe MRROC++ i DisCODe)

Patryk Chaber (praca inzynierska): Sterowanie robotem mobilnym za pomocg krzywych
NURBS, Instytut Automatyki i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik
Informacyjnych, Politechnika Warszawska, Warszawa 2012. (Wykorzystanie krzywych
NURBS do generacji trajektorii ruchu robota mobilnego Elektron.)

Szymon Piatek (praca inzynierska): Planowanie dzialari robota, Instytut Automatyki
i Informatyki Stosowanej, Wydziat Elektroniki i Technik Informacyjnych, Politechnika
Warszawska, Warszawa 2012. (Stworzono system sterowania robotem wyposazonym w
kamere EIH oraz czujnik sity, ktory jest w stanie okresli¢ plan dziatan i zbudowaé wy-
specyfikowana budowle z klockéw Duplo.)



