PROPOZYCJE TEMATOW PRAC DYPLOMOWYCH INZYNIERSKICH
Zaklad Sterowania i Elektroniki Przemystowej
studia stacjonarne - | stopien, r.a. 2015/2016

Zasady wypelniania:

e Pod kazdym tematem zamieszczona jest tabela, w ktdra moga wpisywac¢ si¢ 0soby
zainteresowane realizacja podanego tematu. Zespd/ tworzy jedna osoba (dla tematow
przeznaczonych do realizacji przez jedna osobe) lub jedna do dwdch osob (dla tematow
przeznaczonych do realizacji przez 2 osoby). Zespoty nalezy kolejno numerowac. Tabelke
w ramach potrzeb mozna wydtuza¢ klawiszem Tab.

o Kazdy z Panstwa moze wpisac si¢ w 3 roznych tematach, zaznaczajac jednoczesnie swoj
priorytet wyboru (1-najwyzszy, 2-posredni, 3 — najnizszy). Kazdego priorytetu jedna
osoba moze uzy¢ tylko jeden raz. Podanie tematow z priorytetem 2 lub 3 zwigksza szanse
na wybor tematu zgodnego z zainteresowaniami.

e Mozna edytowaé wiasne wpisy, zawarte wewnatrz tabelki. Niedozwolona i bezcelowa jest
edycja tresci opisow prac dyplomowych. W razie zauwazenia elementow wymagajacych
takiej korekty, prosze o bezposredni kontakt e-mailowy. Takze niedozwolona i
nieuczciwa jest edycja wpisow innych osob wewnatrz tabelki.

e Zmiany zapisywane sa na biezaco, dostgpna jest historia edycji.

o Kolejnos¢ zapisow poszczegdlnych zespotdw do wybranych tematdw nie jest istotna.

e Akcja zapisow trwa do niedzieli, 31 maja 2015. Po tym terminie zostanie ogtoszona
lista przypisan i rozpocznie si¢ druga faza - indywidualne zapisy na pozostate,
niezajete tematy

o Wszelkie watpliwosci wyjasnia: Stefan.Brock@gmail.com

prof. dr hab. inz. Krzysztof Zawirski

Z-1. Modernizacja ukladu sterowania mikroprocesorowego wozka dwukotowego — dicykla (kota

po bokach a siedzenie pomigdzy kolami) z napedem elektrycznym—  praca dla 2 studentow.

Praca ma na celu modernizacje, polegajaca na zaprojektowaniu, wykonaniu i przebadanie wybranych

do modernizacji uktadéw pojazdu dwukotowego z napedem elektrycznym. Praca jest kontynuacja

(mozna si¢ wzorowa¢ na rozwigzaniach) pracy dyplomowej zakonczonej skonstruowaniem wozka.

Zadania szczegotowe:

e przeglad literaturowy rozwigzan stosowanych uktaddéw napedu i sterowania,

e opracowanie algorytmdw sterowania dla skonstruowanego uktadu mikroprocesorowego
sterowania

e modernizacja uktadu wykrywajacego przechylenia ramy pojazdu (opartego o zyroskopy i/lub
akcelerometry),

e modernizacja uktadu pomiaru predkosci dicykla,

e modernizacja uktadu monitorowania i wyswietlania informacji o stanie pojazdu (predkosc,
przechyt ramy, stan natadowania akumulatordw, itp.)

e przeprowadzenie testdbw wykonanych uktaddw.

Uwaga: Zakupy na koszt Politechniki

Z-2. Modernizacja sterowania napedu elektrycznego dla pojazdu jednosladowyego (elektro-
rower) — praca dla 2 studentow

Praca ma na celu modernizacjg, polegajaca na zaprojektowaniu, wykonaniu i przebadaniu
koncepcji sterowania mikroprocesorowego napedu elektrycznego dla pojazdu jednosladowego
(elektro-roweru).



Praca jest kontynuacja zakonczonej pracy dyplomowej, w ktérej powstat elektro-rower z silnikiem

bezszczotkowym pradu statego (BLDC).

Zadania szczegotowe:

e przeglad literaturowy rozwigzan stosowanych uktaddéw napedu i sterowania,

e opracowanie alternatywnych koncepcji sterowania i projektu z uwzglednieniem hamowania
odzyskowego,

o projekt uktadu sterowania (modernizacja juz istniejagcego)

o  konstrukcja uktadu sterowania,

e opracowanie algorytmdw sterowania optymalizujacych zuzycie energii (zasieg jazdy),

e Dbadanie eksperymentalne witasciwosci zaproponowanego rozwiazania.

Uwaga: Zakupy na koszt Politechniki

Z-3. Sterowanie wybranym procesem technologicznym za pomocg sterownika PLC
Praca poswigcona jest opracowaniu uktadu sterowania wybranym procesem za pomoca sterownika

programowalnego PLC. Sterowanie powinno dotyczy¢ fizycznego uktadu lub procesu.

Zadania szczego6towe:

e przygotowac opis matematyczny wybranego procesu technologicznego (w przypadku procesu
symulowanego) - proces technologiczny do wyboru z uwzglednieniem preferencji dyplomanta;

e opracowac (zaprojektowac) strukture uktadu sterowania;

e opracowac wizualizacje procesu (opcjonalnie);

e przygotowac algorytmy sterowania i uruchomic je na wybranym sterowniku PLC;

e przeprowadzi¢ badanie jakosci sterowania i utozy¢ program ¢wiczenia dydaktycznego (w
przypadku procesu symulowanego) lub przeprowadzi¢ testy dziatania na obiekcie rzeczywistym.

Z-4. Sterowanie napedem z silnikiem bezszczotkowym pradu stalego (BLDCM)

Praca ma charakter symulacyjny. W ramach pracy nalezy zamodelowa¢ (w srodowisku Matlab —
Simulink) naped z silnikiem bezszczotkowym pradu statego (BLDCM) z uwzglednieniem réznych
ksztattow SEM, wykorzystujac wyniki poprzedniej pracy dyplomoweyj.

Zadania szczego6towe:

- przeglad literaturowy stosowanych rozwigzan uktadéw sterowania,
- opracowanie modelu napedu w wybranych wariantach sterowania,
- opracowanie wybranych wariantéw algorytmow sterowania,

- analiza symulacyjna osiagnictych efektow sterowania.

Z-5. Autonomiczny uklad zasilania wykorzystujacy baterie stoneczng o sterowanym polozeniu
W ramach pracy nalezy opracowaé koncepcje uktadu zasilania energia elektryczna, wytwarzana

przez baterig¢ stoneczna, obiektu o zadanej mocy ( np. oswietlenie odlegtego obiektu, telefon przy

autostradzie, itp.). Istotng czgscia pracy jest opracowanie uktadu sterowania potozeniem baterii

zapewniajacego optymalne wykorzystanie energii stonecznej.

Zadania szczegotowe:

- przeglad literaturowy stosowanych rozwigzan baterii i uktadéw sterowania,

- opracowanie wstgpnego projektu ukltadu bateria - przeksztattnik energoelektroniczny,

- opracowanie koncepcji wybranych wariantéw uktadu sterowania,

- opracowanie modelu komputerowego wybranego uktadu (Matlab-Simulink),

- analiza stopnia wykorzystania energii stonecznej w wybranych wariantach uktadu.



dr hab. inz. Stefan Brock

B-1. Analiza dzialania regulatoréw klasy PID w warunkach utraty czesci informacji

Tematem pracy jest analiza dziatania uktadu regulacji w bezprzewodowej sieci sterowania i
pomiarow. W sieciach takich dochodzi do utraty czgsci informacii, dlatego tez stosowane sa
dedykowane warianty regulatorow. Zakres pracy obejmuje analize literatury, opracowanie modelu i
badania symulacyjne(Matlab lub Python) jakosci dziatania takiego uktadu regulacji. W wersji
rozszerzonej praca obejmuje takze implementacje wybranych algorytméw na sterowniku PLC.

Praca ma charakter teoretyczno-symulacyjny.

Praca moze by¢ realizowana przez jedng osobe lub, w wersji rozszerzonej, przez zesp6/ dwuosobowy.

B-2. Ksztattowanie sygnatu zadanego dla uktadu regulacji potozenia

Tematem pracy jest poréwnanie jakosci dziatania wybranych metod ksztattowania sygnatu zadanego.
Nalezy opracowac algorytm ksztattowania sygnatu zadanego dla uktadu regulacji potozenia mi¢dzy
zadanymi punktami. W algorytmie nalezy uwzgledni¢ ograniczenia (w tym: predkosci, przyspieszenia,
zrywu). Wyniki rozwazan teoretycznych nalezy zweryfikowac w badaniach symulacyjnych. Nalezy
oszacowac¢ wymagania sprzetowe implementacji w uktadzie sterowania i zaproponowac strukture
uktadu sterowania. Dostepna jest literatura w j. angielskim.

Praca o charakterze teoretyczno — programistycznym, mozliwa czesciowa implementacja w uk/adzie
sterowania

B-3. Modernizacja stanowiska ,,kulka na rownowazni”

Celem pracy jest modernizacja stanowiska laboratoryjnego i opracowanie ¢wiczenia laboratoryjnego.
Celem pracy jest opracowanie skutecznego interfejsu PC/stanowisko laboratoryjne oraz
przygotowanie i przetestowanie programu ¢wiczenia laboratoryjnego. W wariancie rozszerzonym
mozliwa jest takze wigksza modernizacja ¢wiczenia (wprowadzenie redundantnego sprzezenia
wizyjnego) oraz opracowanie modelu symulacyjnego, zbieznego z modelem laboratoryjnym.

Praca ma charakter programistyczno — konstrukcyjny.

Praca moze by¢ realizowana przez jedng osobg lub zesp6/ dwuosobowy, zaleznie od przyjetego
zakresu pracy.

B-4. Temat do uzgodnienia dotyczacy uktadéw mikroprocesorowych.

W ramach pracy nalezy zaprojektowa¢, zbudowac¢ i uruchomi¢ wybrany, nietrywialny system
mikroprocesorowy. Zakres pracy obejmuje:

analiz¢ wybranego zadania

dobor uktad mikroprocesorowy dla wybranego zadania

zbudowanie i uruchomienie zaprojektowanego uktadu mikroprocesorowego
oprogramowanie uktadu mikroprocesorowego, zgodnie z wybranym zadaniem.
Zakres dopuszczalnych zadan obejmuje roznorodne urzadzenia sterowania, kontroli lub pomiardw.
Praca ma charakter projektowo - konstrukcyjny, z elementami programowania

Praca moze by¢ realizowana przez jedng osobg lub zesp6/ dwuosobowy, zaleznie od przyjetego
zakresu pracy.

B-5. Sterowanie manipulatorem dedykowanym dla linii pakujacej przy pomocy sterownika
PLC.

Tematem pracy jest nowa konstrukcja manipulatora dla linii pakujacej. Praca obejmuje analizeg
warunkow zadania, opracowanie algorytmow sterowania i ich implementacje dla sterownika PLC.



Praca dla jednej osoby.

dr inz. Dominik Luczak

L-1. Modut przetacznika faz silnika PMSM

Maksymalna liczba osob: 1. Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Zaprojektowanie schematow elektrycznych przetacznika z uwzglednieniem ograniczen sprzetowych
uktadu DSP. Przystosowanie obudowy przetacznika do istniejacego stanowiska. Przeprowadzenie
testow elektrycznych, nastepnie przygotowanie programu w systemie DSP pozwalajacego na
programowe przetaczanie faz. W ostatnim etapie nalezy uporzadkowac przygotowywana
dokumentacje projektowa.

Znajomos¢:

Sktadni: C, C++; architektury DSP; Doxygen; projektowania ptytek PCB;

Warstwa programowa:

VisualDSP/ CrossCore Embedded Studio; Visual Studio Express 2013; Doxygen; KiCad,;

Warstwa sprzetowa:

Dostepne jest stanowisko z DSP; lutownica i akcesoria do wykonania fizycznego uktadu; Wymagany
wiasny komputer przenosny;

L-2. Projekt i wykonanie stanowiska laboratoryjnego do badania systeméw automatyki
budynkowej w oparciu o sie¢ KNX

Maksymalna liczba osob: 2. Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.

Woybrane zadania do wykonania:

Zaprojektowanie funkcjonalnosci stanowiska. Nastepnie przygotowanie schematow konstrukcji
mechanicznej oraz czesci elektrycznej. Wykonanie czesci mechanicznej stanowiska. Przygotowanie i
wykonanie czgsci elektrycznej stanowiska. Przeprowadzenie testow taczeniowych. Jednym z ostatnich
etapOw bedzie przygotowanie kilku programéw testowych na réznym poziomie zaawansowania:
prosty pozwalajacy sprawdzi¢ prawidtowe funkcjonowanie stanowiska zgodnie z zatozona
funkcjonalnoscia oraz program pokazowy wykorzystujacy mozliwosci stanowiska. Przygotowanie
instrukcji do ¢wiczenia oraz materiatdw pomocniczych.

Znajomos¢:

Systemow automatyki budynkowej; projektowania czesci mechanicznych w widoku 2D i 3D;
projektowania schematdw elektrycznych;

Warstwa programowa:

ETS 4 lub nowszy; Inventor — Autodesk / AutoCAD; Visio;

Warstwa sprzetowa:

Dostepne sg elementy do budowy stanowiska; lutownica i akcesoria do wykonania fizycznego uktadu;
Wymagany wiasny komputer przenosny oraz drobne narzedzia warsztatowe;

L-3. Implementacja protokotu Profibus

Maksymalna liczba osob: 2. Praca o charakterze programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Zapoznanie z doktadng specyfikacja protokotu Profibus. Przygotowanie szczegdtowego opisu metod i
obiektéw komunikacji. Napisanie programu dla sieci Profibus z weztami w postaci sterownikéw PLC
Siemens. Analiza ramek komunikacyjnych w tak utworzonej sieci i zapoznanie ze specyfika




komunikacji w PLC Siemens. Implementacja wybranych funkcjonalnosci w systemie wbudowanym
opartym o mikrokontroler STM32.

Znajomos¢:

Sktadni: C, C++, C#; programowanie sterownikow S7-1200; komunikacji szeregowej; znajomos¢
architektury STM32; Doxygen;

Warstwa programowa:

TIA Portal v.12; Keil uVision 5.12; Doxygen;

Warstwa sprzetowa:

Dostepna jest ptyta rozwojowa z mikrokontrolerem rodziny ARM firmy STM; stanowiska
laboratoryjne ze sterownikami Siemens S7-1200 i modutami komunikacyjnymi Profibus (1242-5 i
1243-5); Wymagany wiasny komputer przenosny;

L-4 Implementacja falkowych sieci neuronowych w strukturze FPGA

Maksymalna liczba os6b: 2. Praca o charakterze programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Zapoznanie ze struktura sieci neuronowych. Przeglad wybranych struktur i metod uczenia sieci.
Zapoznanie z rodzajami funkcji falkowych i ich wiasciwosciami — opis. Opracowanie modelu sieci
neuronowej o falkowej funkcji aktywacji i jego implementacja w srodowisku Matlab/Simulink.
Implementacja wybranej metody uczenia sieci w srodowisku Matlab/Simulink. Implementacja w
strukturze FPGA falkowej sieci neuronowej wykonujacej operacje klasyfikacji badz aproksymaciji.
Znajomos¢:

Skiadni: Matlab, C, C++, C#, VHDL,; srodowisk Quartus 13.0 i Matlab 2013;

Warstwa programowa:

Quartus 13.0; Matlab 2013 z przybornikami Neural Network Toolbox, Optimization Toolbox, Wavelet
Toolbox

Warstwa sprzetowa:

Dostepna jest ptyta ewaluacyjna DE1 (Cyclone-11) lub DE2-115 (Cyclone-1V) ; Wymagany wiasny
komputer przenosny

L-5. Zastosowanie CMSIS-RTOS dla uktadu mikroprocesorowego

Maksymalna liczba osob: 2. Praca o charakterze programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Przeglad dostepnych systemow wielowatkowych dla uktadéw mikroprocesorowych. Przygotowanie
prostego programu dla dwoch systemoéw w tym FreeRTOS z wykorzystaniem CMSIS-RTOS.
Przygotowanie dedykowanej aplikacji na komputer oraz aplikacji na urzadzenie mikroprocesorowe
pozwalajace na dwukierunkowa komunikacje. Przygotowanie watkdw: komunikacyjnego,
obliczeniowego oraz interfejsu uzytkownika.

Znajomos¢:

Skiadni: C, C++, C#; komunikacji szeregowej; Doxygen; systemoOw czasu rzeczywistego — systemow
wielowatkowych;

Warstwa programowa:

Atmel Studio; Visual Studio Express 2013;

Warstwa sprzetowa:

Dostepna jest ptyta rozwojowa z mikrokontrolerem rodziny ARM firmy ATMEL; Programator;
Wymagany wiasny komputer przenosny;

L-6. Sterowanie on-line obiektem wirtualnym w przestrzeni 3D z wykorzystaniem sygnatow z
urzadzenia mobilnego.



Maksymalna liczba osob: 2. Praca o charakterze programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Przestanie danych pomiarowych z urzadzenia mobilnego do komputera. Obrobka danych w pakiecie
Matlab. Przygotowanie prostego obiektu w przestrzeni 3D w pakiecie Matlab. Manipulowanie
obiektem on-line na podstawie danych z urzadzenia. Przygotowanie dedykowanej aplikacji na
komputer oraz aplikacji na urzadzenie mobilne pozwalajace na manipulacje obiektem.

Znajomos¢:

Sktadni: Matlab, C#, Java; komunikacji sieciowej UDP lub TCP; prostych metod przetwarzania
sygnatu; podstaw grafiki 3D; Doxygen;

Warstwa programowa:

Matlab w wersji nie nizszej niz R2013a; Android Studio; Visual Studio Express 2013; OpenGL;
Doxygen;

Warstwa sprzetowa:

Wiasne urzadzenie mobilne: system android w wersji nie nizszej niz 4.0, wbudowany akcelerometr
oraz zyroskop, opcjonalnie kompas; Wymagany wiasny komputer przenosny;

L-7. Mikroprocesorowy anemometr z interfejsem szeregowym

Maksymalna liczba osob: 2. Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Zaprojektowanie ptyty czujnika potozenia/predkosci opartej o enkoder magnetyczny AS5040.
Zaprojektowanie ptyty akwizycji sygnatu z wyswietlaczem cyfrowym, opartej o mikrokontroler
STM32 lub ATMEL, wyposazonej w interfejsy cyfrowe do potaczenia z enkoderem i komputerem
PC. Oprogramowanie systemu wbudowanego: odczyt sygnatu pomiarowego potozenia, obliczenie i
wyswietlenie prgdkosci obrotowej, komunikacja z PC za pomoca portu USB. Poréwnanie roznych
metod pomiaru pregdkosci na podstawie sygnatu potozenia. Przygotowanie aplikacji wizualizacyjnej
dla komputera PC.

Znajomos¢:

Sktadni: C, C++, C#; architektury STM32 lub AVR; Doxygen; projektowania ptytek PCB,;
Warstwa programowa:

Atmel Studio lub Keil uVision 5; Visual Studio Express 2013; Doxygen; KiCad;

Warstwa sprzetowa:

Dostepny jest programator AVR lub STM32; lutownica i akcesoria do wykonania fizycznego uktadu;
Wymagany wiasny komputer przenosny

L-8. Katalogowanie zasobow z wykorzystaniem urzadzenia mobilnego.

Maksymalna liczba osob: 2. Praca o charakterze programistycznym.

Wybrane zadania do wykonania:

Przeglad bibliotek do analizy kodéw QR dla sytemu Android oraz pakietu Matlab. Przygotowanie
struktury relacyjnej bazy danych (preferowany mysqgl). Przygotowanie programu na system android
pozwalajacego na wykonanie podstawowych operacji CRUD (ang. create, read, update and delete).
Zaproponowanie i wykonanie interfejsu uzytkownika pozwalajgcego na wykonanie operacji CRUD
oraz wyszukania elementu po kodzie QR. Przygotowanie aplikacji administratora (android oraz PC)
zarzadzajacego uzytkownikami oraz danymi zapisanymi w BD.

Znajomos¢:

Sktadni: Matlab, C#, Java; SQL; komunikacji sieciowej UDP lub TCP; prostych metod przetwarzania
sygnatu; relacyjnych baz danych; Doxygen;

Warstwa programowa:




Matlab w wersji nie nizszej niz R2013a; Android Studio; Visual Studio Express 2013; serwer SQL;
Doxygen;

Warstwa sprzetowa:

Wiasne urzadzenie mobilne: system android w wersji nie nizszej niz 4.0, wbudowany aparat tylni;
Wymagany wiasny komputer przenosny;

dr inz. Jan Deskur
D-1. Regulacja napiecia i pradu w napedach z przeksztattnikami impulsowymi
e Krotka analiza metod sterowania napiecia i regulacji pradu w napedach z przeksztattnikami
impulsowymi
e Budowa modeli symulacyjnych o réznych stopniach uproszczenia
e Opracowanie przyktadow dydaktycznych ilustrujacych problemy szybkiej i doktadnej regulacji
pradu

dr inz. Dariusz JaniszewskKi

J-1. Sterowanie silnikiem synchronicznym o magnesach trwalych z wykorzystaniem LabView (2
osoby)
Zakres pracy:
e analiza metod sterowania SSMT,
projekt systemu sterowania przeksztattnikiem tranzystorowym (LabView NI-FPGA),
analiza i dobdr struktury regulacji pradu (LabView NI-FPGA),
testy w $rodowisku symulacyjnym (LabView, Matlab),
weryfikacja laboratoryjna na stanowisku rzeczywistym,

J-2. Kompensacja wspétczynnika mocy i odksztalcenia dla falownika jednofazowego
zasilajacego bezszczotkowy silnik pradu stalego.
Zakres pracy:
o przeglad metod kompensacja,
o implementacja prostej metody przy wykorzystaniu procesora ST7MC dla istniejacego
przeksztattnika na napiecie sieciowe,

J-3. Wykorzystanie platformy Raspberry Pi do sterowania uktadami napedowymi
e zapoznanie z mozliwosciami systemu Linux na platformie Raspberry Pi z istniejacym
uktadem napedowym dwach silnikéw DC,
o implementacja uktadu czasu rzeczywistego zorientowanego na sterowanie,
o implementacja ztozonych struktur regulacji
o testy laboratoryjne,

J-4. Implementacja obstugi interfejsu EnDat w strukturze FPGA
o Weryfikacja istniejgcych rozwigzan,



o Implementacja obstugi pojedynczego interfejsu EnDat 2.2
e Dobdr metody sieci przetwornikdw potozenia opartych na interfejsie EnDat
o Weryfikacja praktyczna na stanowisku laboratoryjnym

J-5. Integracja DSP ze struktura FPGA przy wykorzystaniu Qsys
o Przeglad istniejagcych rozwigzan,
e Zapoznanie ze srodowiskiem Qsys firmy Altera dla uktadow FPGA (Cyclone I11)
o Integracja procesora whudowanego (NIOS I1) w strukturze hierarchicznej Qsys
o Integracja procesora sygnatowego (ADSP-21369 Analog Devices) w strukturze
hierarchicznej Qsys jako procesora gtéwnego
e Projekt uktadéw peryferyjnych dla powyzszej struktury
o Weryfikacja sprzctowa

J-6. Wykorzystanie magistrali PCI-X w hybrydowych systemach CPU-FPGA
o Przeglad istniejagcych rozwiagzan dla platformy terrasic DE2i-150 (intel atom, Cyclone
V)
o Implementacja przesytania strumieniowego danych (x86- linux, fpga-bare metal)
e Analiza mozliwosci pracy (dwukierunkowego przesytu danych) w uktadach czasu
rzeczywistego
o Weryfikacja sprzctowa

J-7. Dowolny temat dotyczacy implementacji algorytméw w strukturze FPGA
o Do dyspozycji zestawy ewaluacyjne: Altera DE1, DE2-115, DE?2i-150, DE4-230,
wilasne z Cyclone 111, MAX10,

Dr inz. Tomasz Pajchrowski

P-1. Sterowanie wybranym procesem technologicznym za pomoca ukladu mikroprocesorowego.

Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym. Moze by¢ realizowana przez dwie osoby.
Praca polega na opracowaniu uktadu sterowania wybranym procesem technologicznym za
pomoca uktadu mikroprocesorowego. Proces technologiczny moze dotyczyé uktadu
fizycznego lub symulowanego za pomocg dostepnych narzedzi (karta pomiarowa, OPC,
mikroprocesor).

P-2. Sterowanie wybranym procesem technologicznym za pomoca sterownika PLC.

Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.
Praca polega na opracowaniu ukladu sterowania wybranym procesem za pomoca sterownika
programowalnego PLC. Proces technologiczny moze dotyczy¢ uktadu fizycznego lub
symulowanego za pomoca dostgpnych narzedzi (karta pomiarowa, serwer OPC,
mikroprocesor).

P-3. Sterowanie obiektem mobilnym z zastosowaniem systemu operacyjnego Android lub
Windows Phone.
Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym. Moze by¢ realizowana przez dwie osoby.



Nalezy wybra¢ urzadzenie mobilne (samochdd, samolot, helikopter itp.), zaprojektowac i
wykona¢ uktad zasilania i sterowania, gdzie nadrzednym systemem sterujacym ma by¢
system Android lub Windows Phone.

P-4. Opracowanie i wykonanie stanowiska laboratoryjnego do zarzadzania budynkiem
inteligentnym w standardzie KNX.
Praca o charakterze programistycznym.
Do istniejacych stanowisk laboratoryjnych nalezy:
- opracowac koncepcje i wykona¢ dodatkowe stanowisko laboratoryjne do zarzadzania
istniejagcymi stanowiskami laboratoryjnymi wykorzystujac dedykowany Home-serwer.
Dodatkowo nalezy zaimplementowac uktad nadrzedny (pulpit nadzoru) do wizualizacji i
sterowania budynkiem inteligentnym z siecig KNX.

P-5. Modernizacja stanowiska laboratoryjnego budynku inteligentnego w standardzie LCN.
Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.
Modernizacja polega na opracowaniu nowej koncepcji stanowiska laboratoryjnego,
wykonaniu dokumentacji technicznej i opracowaniu ¢wiczen dydaktycznych. Efektem
koncowym ma by¢ potaczenie stanowiska w sie¢ komunikacyjna z istniejacymi
stanowiskami laboratoryjnymi.

P-6. Sterowanie w napedzie elektrycznym. Implementacja i analiza wybranych algorytméw na

bazie systemu wbudowanego

Praca o charakterze programistycznym.
Praca polega implementacji wybranych algorytméw sterowania silnikami matej mocy
(BLDC, Brushless DC, do 200-300W) w systemie wbudowanym opartym na plycie
ewaluacyjnej 3240EVVAL (procesor STM32F407). Przeksztattnik tranzystorowy stanowi
wyposazenie uktadu.

P-7. Modernizacja stanowiska laboratoryjnego dla serwonapedu z silnikiem synchronicznym o

magnesach trwalych.

Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym. Moze by¢ realizowana przez dwie osoby.
Praca polega na modernizacji stanowiska laboratoryjnego wyposazonego w silnik PMSM,
ktory napedza toze obrabiarki. Nalezy wykorzysta¢ zakupiony do tego celu: przemystowy
falownik Unidrive SP1405 (ControlTechniques) , rozszerzajacy modut aplikacyjny SM-
Applications Lite V2 (umozliwia sterowania ruchem dla autonomicznych aplikacji
napedowych), SM-EZMotion ($rodowisko do tworzenia programow sterowania ruchem) i SM
resolver (modut z portem wyjsciowym typu resolver) i SM Ethernet (obstuguje protokoty
Ethernet/IP i Modbus TCP/IP oraz umozliwia generowanie wiadomosci email).

P-8. Modernizacja stanowiska laboratoryjnego z numeryczna maszynag 3-0siows.
Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.



Praca polega na modernizacji stanowiska laboratoryjnego wyposazonego w maszyne
tréjosiowg sterowang za pomocg dedykowanego sterownika PLC. Celem pracy jest
opracowanie koncepcji, zaprojektowanie i uruchomienie stanowiska ze sterownikiem PLC
S7-1214.

P-9. Sterowanie modelem drukarki 3D (temat zaproponowany przez studenta)

Praca o charakterze konstrukcyjno-programistycznym.
Celem pracy jest opracowanie koncepcji modelu drukarki 3D, wykonaniu uktadu zasilania
i sterowania za pomoca uktadu mikroprocesorowego.

dr inz. Konrad Urbanski

U-1. Symulacja napedow elektrycznych z wykorzystaniem urzadzenia mobilnego

praca o charakterze programistyczno-symulacyjnym, jednoosobowa
Na bazie zrealizowanej juz pracy dyplomowej dziatajacej pod systemem Windows

Mobile 6.0 (gotowy jest szkielet i przyktad z silnikiem pradu statego) nalezy zmodyfikowac i
uzupetni¢ o wybrane moduty program tak, aby dziatat pod systemem Android.
Dla urzadzenia mobilnego (PPC, telefon komorkowy) pracujacego pod systemem
operacyjnym Windows Mabile 6.0, nalezy opracowa¢ program symulujacy wybrane napedy
elektryczne. Program powinien umozliwia¢ wybor rodzaju napedu (z wizualizacja graficzna),
parametrow silnika i regulatoréw. Dla wprowadzonych danych silnika i przeksztattnika
powinna by¢ mozliwos¢ automatycznego doboru parametrow regulatoréw. Program ma
umozliwi¢ obserwacje wybieranych przez uzytkownika przebiegéw dla zadanych wymuszen i
zaktocen.
Wymagana umiejetnos¢ programowania.

U-2. System sterowania ukladem naprowadzania w przestrzeni 3D
praca o charakterze programistyczno-symulacyjnym, do dwoch osob
Nalezy zamodelowac przy uzyciu srodowiska Matlab uktad sterowania (i wizualizacji
catosci):

o celem (C)
o rakietg (R)

Wizualizacja, sterowanie obiektem C oraz R sg realizowane w osobnych m-plikach. Cechy
fizyczne obiektow (predkos¢, masa itp.) modelowane na poziomie uproszczenia w
uzgodnieniu z prowadzacym. System wyswietla wskazniki takie jak czas lotu, najmniejsza
odlegtos¢ C i R itp. Obiekty C i R moga pracowac¢ w trybie automatycznym i recznym
(joystick?). Uktad rejestruje trajektorie, umozliwia podglad parametrow w dowolnym punkcie
trajektorii, skalowanie, zmiana i wywotanie zapisanego potozenia kamery itp.



Nalezy opracowac przyktadowe programy sterowania R. Zatozenie — znane jest potozenie i
wektor predkosci C. Dla pracy 2 osobowej konieczna jest rozbudowa wizualizacji — w
uzgodnieniu z prowadzacym (dodatkowo np. wizualizacja wybranych parametrow R itp.).

U-3. Model stanowiska wirtualnego do badania systemu automatycznego parkowania
praca o charakterze programistyczno-symulacyjnym, do dwoch osob
Celem pracy jest przygotowanie w srodowisku Matlab modelu stuzacego do
testowania algorytmow automatycznego parkowania samochodu. Model sktada si¢ z czesci:
e konfiguracji (ustawianie przeszkdd, parametréw pojazdu)
e wizualizacji (widok pojazdu, drogi, zasieg i stan czujnikow itp.)
e sterowania (algorytmy plus GUI)
Celem pracy jest przygotowanie modelu oraz przyktadéw demonstrujacych dziatanie
poszczegolnych elementow — nie musi dziata¢ sterowanie parkowaniem.



