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Lista proponowanych tematéw prac dyplomowych inzynierskich
i magisterskich do zrealizowania pod kierownictwem
prof. dr hab. inz. Cezarego Zielinskiego

Realizacja wszystkich ponizszych tematéw moze by¢ w wersji podstawowe]j zakonczona

na etapie dyplomu inzynierskiego. Jednakze ich kontynuacja w formie rozszerzonej pro-

wadzi¢ bedzie do dyplomu magisterskiego. Nalezy tu podkresli¢, ze struktura ramowa

MRROC++ (http://robotyka.ia.pw.edu.pl/) jest podstawowym narzedziem uzywanym

do prowadzenia badan przez doktorantéw i pracownikéw Zespofu Programowania Robo-

tow i Systemow Rozpoznajgcych, a wigc Ci, ktérzy rozpatruja robienie doktoratu poprzez
prowadzenie badan w dziedzinie robotyki sa szczegdlnie zachecani do zainteresowania
sie ponizszymi tematami. Wszystkie ponizsze tematy dotycza robotyki, ale do
ich zrealizowania stosuje sie klasyczne narzedzia informatyki — innymi stowy
dotycza zastosowan informatyki w robotyce, a wiec gléwnie programowania.

Ogoélnym celem, jaki chcemy osiggnac, jest zbudowanie robota ustugowego, ktéry bedzie

wspomagal ludzi w ich codziennych obowiazkach. Robot taki musi przejawiac¢ inteligencje

w swych zachowaniach oraz aktywnie reagowac¢ na zmiany zachodzace w jego srodowisku.

W zwigzku z tym interesuja nas: manipulacja dwureczna, wzrok, dotyk, stuch, mowa,

zdolno$¢ logicznego i przyblizonego rozumowania oraz uczenie sie. Ponizsze tematy sg

elementami sktadowymi powyzszej wizji. Nie stanowia one wyczerpujacej listy — moga sie
pojawi¢ nowe tematy w wyniku dyskusji z zainteresowanymi.

1. Praca inzynierska/magisterska: Chwytanie obiektéw przez robota. Nalezy napisaé
program, ktory na podstawie informacji uzyskanej z ruchomej kamery okresli miejsce
chwytu obserwowanego obiektu, a nastepnie tak przemiesci chwytak, aby mozliwe byto
uchwycenie obserwowanego przedmiotu. Kamera umieszczona jest na ramieniu robo-
ta. Sterownik robota musi by¢ zrealizowany z wykorzystaniem programowej struktury
ramowej] MRROC++, a wiec program musi by¢ napisany w jezyku C++. MRROC++
zawiera juz w sobie oprogramowaniu umozliwiajace realizacje serwomechanizméw wi-
zyjnych.

2. Praca inzynierska/magisterska: Serwomechanizm wizyjny wykorzystujgcy logike
rozmytq. Serwomechanizm wizyjny umozliwia robotowi chwytanie obiektéw, ktore po-
strzegane sa poprzez kamere/y. W tym przypadku nalezy skonstruowaé serwomecha-
nizm korzystajacy z dwoch kamer, jednej stacjonarnej oraz jednej umocowanej na ma-
nipulatorze. Decyzje o sposobie wykorzystania tych Zrédet informacji ma podejmowaé
sterownik rozmyty. Oprogramowanie bedzie tworzone w jezyku C++ z wykorzystaniem
programowych struktur ramowych takich jak MRROC++, DisCODe, ROS, OpenCV
ete.

3. Praca inzynierska/magisterska: Zastosowanie metody obliczanego momentu do
sterowania pojedynczym cztonem robota. Manipulator robota sktada sie z szeregowo
potaczonych cztonéw. Kazdy z cztonéw napedzany jest silnikiem elektrycznym pradu
stalego poprzez przektadnie harmoniczna. Dla pojedynczego cztonu nalezy opracowaé
regulator wykorzystujacy model dynamiki takiego systemu w celu obliczenia momentu
sity, ktéry powinien wytworzy¢ silnik w celu realizacji postawionego zadania (odpo-
wiedniego przemieszczenia sie). Stanowisko eksperymentalne juz istnieje, a wiec praca
sprowadza sie¢ do stworzenia odpowiedniego oprogramowania.
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4. Praca inzynierska/magisterska: Analiza i wykorzystanie narzedzi do automatycz-
nej generacji kodu programu sterujgcego robotem. Istnieje formalizm, za pomoca kto-
rego mozna okresli¢ strukture i sposéb dziatania systemu sterowania robota. Istnieja
tez programowe struktury ramowe do implementacji sterownikéw robotéw. Celem tej
pracy jest stworzenie narzedzi do automatycznej generacji kodu na podstawie opisu
formalnego sterownika. Praca plasuje sie¢ w ogélnym nurcie Model Driven Engineering.



