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Opiekun pracy

Tytut pracy licencjackiej/inzynierskiej

Temat pracy licencjackiej/inzynierskiej

Sugerowany kierunek/
specjalnosé

Boguslawski Katharina

Implementation of the reversed spin-
flip coupled cluster module in PyBEST

PyBEST is a novel electronic structure program written in modern programming languages,

like Python and C++ (C++17 standard or higher). The goal of this project is to implement a spin-

flip coupled cluster module into PyBEST (the equations will be provided). This project covers
all stages of software development (conceptual design, implementation, optimization, testing,
including writing a testing framework, benchmarking, and optimization). The student should
have basic knowledge of Python3 and UNIX/LINUX systems. The student will be trained in
software development and version control using git. The project will be carried out in English.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana,
Fizyka, Fizyka Techniczna

Boguslawski Katharina

Implementation of the dressed pair
coupled cluster doubles module in
PYBEST

PyBEST is a novel electronic structure program written in modern programming languages,
like Python and C++ (C++17 standard or higher). The goal of this project is to implement a
dressed pair coupled cluster doubles module into PyBEST with and without orbital
optimization (the equations will be provided). This project covers all stages of software
development (conceptual design, implementation, optimization, testing, including writing a
testing framework, benchmarking, and optimization). The student should have basic
knowledge of Python3 and UNIX/LINUX systems. The student will be trained in software
development and version control using git. The project will be carried out in English.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana,
Fizyka, Fizyka Techniczna

Boguslawski Katharina

Implementation of a single electron
attachment coupled cluster module in
PyBEST

Krotki opis: PyBEST is a novel electronic structure program written in modern programming
languages, like Python and C++ (C++17 standard or higher). The goal of this project is to
implement a single electron attachment coupled cluster module into PyBEST (the equations
will be provided). This project covers all stages of software development (conceptual design,
implementation, optimization, testing, including writing a testing framework, benchmarking,
and optimization). The student should have basic knowledge of Python3 and UNIX/LINUX
systems. The student will be trained in software development and version control using git.

The nroiect will he carried niit in Englich

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana,
Fizyka, Fizyka Techniczna

Boguslawski Katharina

Implementation of a double electron
attachment coupled cluster module in
PyBEST

PyBEST is a novel electronic structure program written in modern programming languages,
like Python and C++ (C++17 standard or higher). The goal of this project is to implement a
double electron attachment coupled cluster module into PyBEST (the equations will be
provided). This project covers all stages of software development (conceptual design,
implementation, optimization, testing, including writing a testing framework, benchmarking,
and optimization). The student should have basic knowledge of Python3 and UNIX/LINUX
systems. The student will be trained in software development and version control using git.
The project will be carried out in English.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana,
Fizyka, Fizyka Techniczna

Erwinski Krystian

Modernizacja stanowiska
dydaktycznego z przenosnikiem
tasSmowym i sterownikiem PLC S7-1200

Celem pracy jest rozbudowa istniejgcego stanowiska dydaktycznego ze sterownikiem PLC S7-
1200. W ramach pracy dyplomant zaprojektuje i wykona nowy modut z elementami
sterowanymi tj. przenosnikiem tasmowym, elementem grzejnym i pozostatymi czujnikami.
Modut zostanie zintegrowany ze sterownikiem PLC poprzez wykonanie nowego okablowania
oraz

nowego oprogramowania. Dyplomant wykona oprogramowanie demonstracyjne wraz z
wizualizacjg na panelu HMI oraz dokona aktualizacji dokumentacji stanowiska.

Automatyka i Robotyka
zarezerwowany




Erwinski Krystian

Modernizacja stanowiska
dydaktycznego ze sterownikiem PLC S7-
1200F Safety

Celem pracy jest rozbudowa istniejgcego stanowiska dydaktycznego ze sterownikiem
bezpieczenstwa S7-1200F. W ramach pracy dyplomant zaprojektuje i wykona nowy modut z
elementami sterowanymi tj. jednostka ruchu liniowego, silnikiem, kurtynami swietlnymi i
pozostatymi czujnikami. Modut zostanie zintegrowany ze sterownikiem PLC poprzez
wykonanie nowego okablowania oraz nowego oprogramowania. Dyplomant wykona
oprogramowanie demonstracyjne wraz z wizualizacjg na panelu HMI oraz dokona aktualizacji

dalriimantarcii ctannwiiclea

Automatyka i Robotyka
zarezerwowany

Frankowski Robert

Projekt i wykonanie uktadu sterowania
stanowiskiem do badania
przeptywomierzy ultradzwiekowych

Wykonanie uktadu sterujgcego stanowiskiem doswiadczalnym przeznaczonym do badania
przeptywomierzy ultradZzwiekowych (sterowanie predkoscig przeptywu, napetnianie zbiornika
itp.) Stanowisko przystosowane jest do zadawania niewielkich predkosci przeptywu cieczy
(przeptyw laminarny).

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana

Frankowski Robert

Projekt i implementacja modutu IPCore
sterujgcego predkoscig przeptywu
cieczy.

Wykonanie modutu uzytkownika odpowiedzialnego za sterowanie predkoscig przeptywu
cieczy komunikujgcego sie z dowolnym systemem mikroprocesorowym wyposazonym w
magistrale AXI. Modut IPCore sktada sie z czesSci sprzetowej i programowej. Implementacja i
oprogramowanie powyzszych sktadowych jest celem niniejszej pracy inzynierskiej.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana

Frankowski Robert

Projekt przeptywomierza
ultradzwiekowego zaimplementowany
w strukturze APSoC.

Projekt i implementacja w strukturze APSoC cyfrowego licznika czasu przystosowanego do
pomiaru predkosci przeptywu cieczy metodg ultradzwiekowg. Temat moze by¢ realizowany
przez dwie osoby z uwagi na koniecznos¢ zaprojektowania obwodu wejsciowego (PCB)
pozwalajgcego na odpowiednie kondycjonowanie sygnatu W celu uzyskania szczegétowych
informacji prosze o kontakt osobisty

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana

10

Grochowski Marek

Semantyczne grupowanie obrazéw za
pomocy gtebokich sieci neuronowych

Praca polega na zaprojektowaniu i implementacji programu do automatycznego grupowania
obrazoéw i zdje¢ na podstawie ich zawartosci. Giownym elementem aplikacji bedzie
wykorzystanie modeli sztucznej inteligencji stuzgcych do analizy obrazu (np. ResNet, CLIP),
ktére umozliwiajg wydobycie cech zwigzanych z zawartoscig obrazu. Na podstawie tych cech
mozliwe jest wykonanie analizy skupien prowadzacej do wykrycia grup zdjec zawierajgcych
takie same lub podobne elementy. W ramach pracy mozna wykorzysta¢ wytrenowane modele
sieci neuronowych (CLIP, ResNet) lub przeprowadzié trening wtasnego modelu na
odpowiednim zbiorze danych.

Aplikacja moze by¢ wykonana w dowolnej technologii i dowolnym jezyku programowania,
jednakze wykorzystanie wstepnie wytrenowanych modeli sieci neuronowych lub
przeprowadzenie treningu sieci bedzie wymagato uzycia jednego z frameworkéw do
budowania gtebokich sieci neuronowych (np. TensorFlow, Theano, Keras, PyTorch).

Informatyka Stosowana

11

Grzelak Stawomir

System nawadniajgcy z pomiarem
parametrow gleby

W ramach pracy nalezy wykona¢ kompletny projekt uktadu pomiarowo-sterujgcy do
podlewania kropelkowego oraz poprzez zraszacze. W ukfadzie nalezy wykorzystac
mikroprocesor, czujniki wilgotnosci gleby, czujnik poziomu cieczy w zbiorniku oraz elementy
wykonawcze tj pompy, elektrozawory. System moze miec algorytmy sterujgce z
uwzglednieniem prognoz pogody.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana
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Grzelak Stawomir

Stanowisko pomiarowo-kontrolne
przeptywu cieczy

W ramach pracy nalezy zaprojektowaé mikroprocesorowy uktad pomiarowy przeptywu cieczy
metoda ultradzwiekowg oraz sterowanie obrotami pompy aby zrealizowac¢ zadany profil
przeptywu. Korpus wraz z przetwornikami piezoelektrycznymi oraz pompa (caty uktad
hydrauliczny) zostang udostepnione

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana

13

Kedziorski Andrzej

Ultrazimne molekuty rydbergowskie

Molekuty rydbergowskie charakteryzujg sie bardzo dtugimi wigzaniami rzedu mikrometréw,
czyli 10000 razy dtuzsze od standardowych wigzan chemicznych. Molekuty te tworzone sg w
Scisle okreslonych warunkach wymagajacych miedzy innymi bardzo niskich temperatur. Praca
moze miec¢ charakter opisowy, obliczeniowy lub moze wigza¢ sie z napisaniem programu
rozwigzujacy np. réwnania rézniczkowe pozwalajgce na wyznaczenie standéw molekut
rydbergowskich.

Astronomia, Fizyka, Fizyka
Techniczna, Informatyka
Stosowana
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Ktosowski tukasz

System analizy obrazéw chmur
jonowych.

W ramach pracy student przygotuje oprogramowanie pozwalajgce na szybka (w czasie
rzeczywistym) analize i interpretacje obrazow chmur jonowych uzyskiwanych w
eksperymentach z putapkami jonowymi. Dodatkowo wyniki takiej analizy zostang sprzezone z
programowalnym systemem sterowania potencjatami putapki, co pozwoli na prowadzenie

akenervmentdw 7z innami w trvbhie nAtanitomatveznum

Informatyka stosowana

15

Ktosowski tukasz

Projekt ukfadu zasilania putapki
kwadrupolowe,;.

W ramach pracy student zaprojektuje i wykona uktad zasilania putapki Paula oparty o
zastosowanie rezonatora heliakalnego. Projekt i wykonanie dobrej jakosci rezonatora bedg
gtdéwng czescig projektu. Dziatajgcy uktad zostanie uzyty w jednym z eksperymentéw w
Krajowym Laboratorium FAMO lub w Europejskiej Organizacji Badan Jadrowych (CERN). W

ramach raalizacii nraialtiy masliaia bedAtlea vasizvta chiidanta v CERNI

Fizyka techniczna

16

Mandra Stawomir

Dydaktyczne stanowisko montazowe z
robotem przemystowym ABB IRB 1100 i
kamerg internetowa

W ramach pracy inzynierskiej nalezy opracowaé oprogramowanie stanowiska dydaktycznego
do sktadania przedmiotéw przy uzyciu robota przemystowego ABB IRB 1100 i systemu
wizyjnego. System wizyjny nalezy wykona¢ w oparciu o kamere internetowg, komputer PC i
biblioteki do analizy obrazu. Przedmioty po ztozeniu powinny byc¢ przez robota odfozone w
przydzielone miejsca. Zadaniem systemu wizyjnego jest wyznaczenie orientacji wybranych
elementdéw skfadanego przedmiotu. Poprawng orientacje tych elementéw nalezy uzyskac za
pomocg robota przemystowego, biblioteki robota Externally Guided Motion i komputera PC.
Nalezy przygotowac instrukcje ¢wiczenia dydaktycznego dla stanowiska montazowego.

Automatyka i Robotyka
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Mandra Stawomir

Stanowisko dydaktyczne do sortowania
z robotem Staubli TX2-60 i kamerg 3D
Intel RealSense

W oparciu o kamere 3D Intel RealSense, komputer PC oraz biblioteki do analizy obrazu nalezy
opracowac system wizyjny ktéry wyznaczy pozycje, orientacje oraz wysoko$¢é wybranych
przedmiotéw przemieszczanych na przenos$niku tasmowym. Na podstawie informacji
uzyskanych z wykonanego systemu wizyjnego, robot przemystowy Staubli TX2-60 powinien
posortowac przedmioty znajdujgce sie na przenosniku, tzn. pobrac je z przenosnika i odtozy¢ w
miejsca przydzielone danemu rodzajowi przedmiotu. Nalezy przygotowac instrukcje do
¢wiczenia dvdaktvcznego,

Automatyka i Robotyka
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Matulewski Jacek

Automatyczne wyznaczanie
parametrow do analizy danych
okulograficznych

Celem pracy jest implementacja metod analizy danych ruchéw oka w sposdb nie wymagajacy
obstugi uzytkownika, co w praktyce oznacza automatyczny dobdr parametréw analizy.

Informatyka Stosowana
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Matulewski Jacek

Uzycie biblioteki Google MediaPipe do
sterowania aplikacjami Windows

Przygotowanie biblioteki-wrappera do Google MediaPipe stuzgcej do rozpoznawania gestow
dtoni, charakterystycznych utozen catego ciat i w ten sposdb sterowanie aplikacjami za
pomocgy dtoni i catego ciata.

Informatyka Stosowana
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Matulewski Jacek

Aplikacje Android Auto (turorial i
przyktadowe aplikacje)

Celem dyplomanta bytby rekonesans mozliwosci tworzenia aplikacji dla samochoddéw z ustugg
Android Auto za pomocg Android Studio (turorial i przyktadowe aplikacje).

Informatyka Stosowana
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Mikulska-Ruminska
Karolina

Przewidywanie wodnych oddziatywan
w modelach homologicznych biatek

Celem pracy jest napisanie programu w jezyku Python do automatycznego przewidywania
ustawienia czgsteczek wody wzgledem biatka w modelach homologicznych. Modele te to
struktury przestrzenne biatek, uzyskiwane nie z tradycyjnych metod eksperymentalnych,
takich jak NMR, krystalografia czy cryo-EM, lecz za pomocg uczenia maszynowego. Woda,
zdolna do tworzenia wigzan wodorowych z biatkiem, stanowi istotny czynnik wptywajacy na
stabilnosc¢ biatka. Praca ma na celu zidentyfikowanie potencjalnych miejsc, w ktorych
czgsteczki wody mogg wigzac sie z biatkiem, opierajac sie na analizie aminokwasodw, ich
ustawienia oraz charakterystyk katow i odlegtosci w strukturze biatka wzgledem wody.
Program wykorzysta istniejgcy pakiet watFinder do przewidywania oddziatywan miedzy wodg
a biatkiem, a jego finalna wersja zostanie zintegrowana z powszechnie dostepnym pakietem

Informatyka Stosowana,
Fizyka Techniczna,
Automatyka i Robotyka
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Mikulska-Ruminska
Karolina

Generowanie "odciskow interakcji" w
kompleksach biatko-ligand z
wykorzystaniem ProDy

Praca dyplomowa zaktada integracje biblioteki ProLIF (Python) z programem ProDy w celu
generowania 'odciskow interakcji' dla kompleksdw biatko-ligand. Ta funkcjonalno$é umozliwi
analize i podsumowanie tréjwymiarowej natury interakcji w kompleksach molekularnych,
zarowno w symulacjach dynamiki molekularnej, jak i dla danych eksperymentalnych typu
NMR. Ostateczny pakiet bedzie przydatny w projektowaniu lekéw, umozliwiajgc precyzyjne
zrozumienie oddziatywan molekularnych w kompleksach biatko-ligand.

Fizyka Techniczna,
Informatyka Stosowana,
Fizyka, Automatyka i
Robotyka
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Peptowski tukasz

Contact 2.0 - program do analizy
kontaktéw w dynamice molekularnej

Praca inzynierska bedzie miata na celu napisanie programu do badania kontaktow w dynamice
molekularnej pomiedzy wybranymi grupami atomoéw. Program na podstawie zadanego
kryterium kontaktu (np.odlegtos¢ miedzy atomami) analizowaé bedzie w jaki sposdb dwie
grupy atomow kontaktujg sie ze sobg oraz na podstawie tych danych

robiona bedzie analiza statystyczna (np histogramy, wykresy, normalizacja danych). Program
moze byé napisany w BioPythonie, C lub C++, najlepiej w wersji zrdwnoleglonej (na GPU lub
CPU).

Informatyka Stosowana
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Pierzchalski Michat

Automatyzacja przeptywu prac
rozwojowych aplikacji
Czujnikownia

Aplikacja Czujnikownia napisana w TypeScript stuzy do zbierania informacji o zdarzeniach na
zgdaniach sciggniecia w GitHub. Celem pracy

inzynierskiej jest opracowanie automatyzacji przeptywu prac rozwojowych tej aplikacji
poprzez implementacje GitHub Actions:

https://github.com/features/actions. Przeptyw prac rozwojowych sktada sie z budowania,
testowania i wdrazania na produkcje tej aplikacji.

Informatyka Stosowana
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Pierzchalski Michat

Automatyzacja przeptywu prac
rozwojowych aplikacji
Czujnikownia

Aplikacja Czujnikownia napisana w TypeScript stuzy do zbierania
informacji o zdarzeniach na zadaniach sSciggniecia w GitHub. Celem pracy
inzynierskiej jest opracowanie automatyzacji przeptywu prac rozwojowych
tej aplikacji poprzez implementacje GitHub Actions:
https://github.com/features/actions. Przeptyw prac rozwojowych sktada
sie z budowania, testowania i wdrazania na produkcje tej aplikacji.

Informatyka Stosowana
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Pierzchalski Michat

Automatyzacja przeptywu prac
rozwojowych pakietu Bazownik

Skrypt Bazownik napisany w jezyku R stuzy do generowania tekstowej bazy
czasownikéw jezyka polskiego na podstawie bazy danych ze ,,Stownika
gramatycznego jezyka polskiego” http://sgjp.pl/. Celem pracy jest
utworzenie pakietu z tego skryptu i opracowanie automatyzacji przeptywu
prac rozwojowych jego poprzez implementacje GitHub Actions:
https://github.com/features/actions. Przeptyw prac rozwojowych sktada
sie z budowania, testowania i wdrazania na produkcie tego pakietu,

Informatyka Stosowana
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Pierzchalski Michat

Automatyzacja przeptywu prac
rozwojowych Slawiatury

Slawiatura to klawiatura Unicode dla slawistycznego alfabetu
fonetycznego (wersje na systemy Linux oraz Windows). Celem pracy jest
opracowanie automatyzacji przeptywu prac rozwojowych Slawiatury
dziatajgcej na systemach Linux i Windows poprzez implementacje GitHub
Actions: https://github.com/features/actions. Przeptyw prac rozwojowych
sktada sie z budowania, testowania i wdrazania na produkcje Slawiatury.

Informatyka Stosowana
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Piotrowski Tomasz

Efektywnosc rekonstrukcyjna
nieujemnych sieci typu autoenkoder

Nieujemne sieci neuronowe odgrywajg coraz bardziej istotng role w uczeniu maszynowym ze
wzgledu na ich interpretowalnosc i analogie z uktadami biologicznymi. Ponadto, analogowe
sieci neuronowe, wykazujgce ostatnio znacznie wyzszy stosunek efektywnosci dziatania do
kosztow obliczeniowych w stosunku do klasycznych sieci cyfrowych, majg implementacje
nieujemng wynikajgcg wprost z wiasciwosci fizycznych takich sieci (rezystory uzywane do
przechowywania wartosci parametréw sieci). Z tego wzgledu, konieczne jest w szczegdlnosci
zbadanie jakosci dziatania sieci nieujemnych typu autoenkoder w kontekscie wrazliwosci
punktow statych autoenkodera na zaszumienie danych wejsciowych. Oczekujemy mianowicie,
ze autoenkodery nieujemne sg odporne nawet przy duzych wartosciach zaszumienia, nalezy to
jednak zweryfikowac analitycznie i empirycznie.

Informatyka Stosowana,
Automatyka i Robotyka
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Piotrowski Tomasz

Algorytm uczenia nieujemnych sieci
neuronowych

Nieujemne sieci neuronowe odgrywajg coraz bardziej istotng role w uczeniu maszynowym ze
wzgledu na ich interpretowalnos$¢ i analogie z uktadami

biologicznymi. Ponadto, analogowe sieci neuronowe, wykazujgce ostatni znacznie wyzszy
stosunek efektywnosci dziatania do kosztow obliczeniowych w stosunku do klasycznych sieci
cyfrowych, majg implementacje nieujemng wynikajgcg wprost z wtasciwosci fizycznych

takich sieci (rezystory uzywane do przechowywania wartosci parametréw sieci). Z tego
wzgledu, konieczne jest wprowadzenie efektywnej metody uczenia nieujemnych sieci
neuronowych, ktéra przewyzsza obecnie stosowang metode rzutowania wartosci parametrow

cioci na stnzek nielliemnv w kazdei iteracii 11c7zenia sieci

Informatyka Stosowana,
Automatyka i Robotyka
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Piwinski Mariusz

Optymalizacja uktadu zrédta anionow

Praca poswiecona bedzie optymalizacji Zrédfa aniondw, ktére zostang zastosowane w
badaniach antymaterii prowadzonych w grupie badawczej AEgIS w CERN (aegis.web.cern.ch).
Wytwarzane w wyniku zderzen elektrondw z molekutami jony bedg gromadzone w putapce
Paula, a nastepnie za pomocg odpowiedniej sekwencji impulsdw elektrycznych przesytane do
wiasciwego uktadu eksperymentalnego. Gtéwne zadanie polegato bedzie na zbadaniu i
optymalizacji warunkéw pracy uktadu stanowigcego Zzrédfo anionéw. Dotyczy¢ to bedzie
zaréwno samego procesu tworzenia jondw jak i efektywnego przesytania ich do kolejnego
uktadu badawczego. Cata aparatura bedzie pracowata w warunkach ultra-wysokiej prézni.
Praca bedzie realizowana w ramach projektu AEgIS-PL, majgcego na celu badanie oddziatywan
materii z antymaterig. W ramach niniejszej pracy planowany jest krotki staz w CERN (Genewa)
w celu optymalizacji wspotpracy uktadu badawczego z aparatura AEgIS.

Informatyka Stosowana,
Fizyka
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Piwinski Mariusz

Uktad zasilania putapki jonowej

Praca poswiecona bedzie budowie uniwersalnego uktadu zasilania i kontroli putapek jonowych
wykorzystywanych aparaturze badawczej Krajowego Laboratorium FAMO oraz eksperymencie
AEglIS w CERN (aegis.web.cern.ch). Gtéwne zadanie bedzie polegato na przygotowaniu
systemu zasilania kwadrupolowej putapki jonowej w oparciu o system SINARA
(github.com/sinara-hw). Mozliwos¢ generowania dowolnego przebiegu napiecia zasilajgcego
RF oraz jego czasowa synchronizacja z cyklem pomiarowym zapewni precyzyjng kontrole nad
putapkowanymi jonami oraz umozliwi lepsze badanie procesdw zderzeniowych. Praca bedzie
realizowana w ramach projektu AEgIS-PL, majgcym na celu badanie oddziatywan materii z
antymaterig. W ramach niniejszej pracy planowany jest krétki staz w CERN (Genewa) w celu

inteoracii zhiidowanegn sustemii z anaratiira AFgIS

Informatyka Stosowana,
Fizyka
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Piwinski Mariusz

Modelowanie wigzek atomowych.

Praca zwigzana bedzie z modelowaniem geometrii wigzek atomowych wytwarzanych za
pomocg réznych zrodet. Celem pracy bedzie stworzenie mozliwie uniwersalnej aplikacji
pozwalajacej na analize przestrzenng wytwarzanej wigzki atomowej dla zrodta o okreslonej
geometrii. Stworzony program ma by¢ narzedziem wspomagajgcym proces projektowania
zrodet wigzek atomowych.

Informatyka Stosowana,
Fizyka
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Piwinski Mariusz

Wizualizacja zderzeniowych
parametrow wzbudzenia EICP

Praca dotyczyta bedzie budowy systemu do przetwarzania danych pomiarowych uzyskiwanych
podczas eksperymentu zderzeniowego oraz porownywania ich z przewidywaniami
teoretycznymi. Jej celem bedzie stworzenie oprogramowania umozliwiajgcego tworzenie
trojwymiarowych wizualizacji danych pomiarowych wraz z danymi uzyskiwanymi w oparciu o
modele teoretyczne.

Informatyka Stosowana,
Fizyka
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Roukema Boudewijn

Polish localisation (112n) of WIMS
(WWW Interactive Multipurpose
Server), development of user support

The WIMS online mathematics/physics exercise/examination web server (GPL/LGPL) makes it
easier for students to avoid the temptation to cheat in arithmetical, algebraic and geometrical
exercises and examinations, decreases lecturers' need to rewrite statistically similar but new
exercises every semester, and increases the objectivity of students' gradings. The package is
presently localised in several languages (en fr it es nl cn si ca), but there is no pl localisation.
The initial aim of the project would be Polish language localisation of the package, following
the present internationalisation structures in it. The work would partly consist of literal
translation, but would require knowledge of physics and understanding of the required syntax,
managing files, and publicly communicating with the developers. The package should be
prepared for one of the main web server GNU/Linux distributions, i.e. debian and/or gentoo.
The student should give a workshop type seminar at WFAIlIS in order to help faculty learn how
to use the localised package. A benefit of this project would be that the student would
necessarily gain familiarity with a wide variety of free software mathematical packages used
as WIMS' backends, e.g. Octave, Maxima, PARI/GP and LaTeX.
https://cosmo.astro.uni.torun.pl/Cosmo/InzTematy,

Informatyka Stosowana
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Sokolov Oleksandr

Symulacja utrzymania homeostazy na
przyktadzie uktadu oddechowego

Symulacja uktadu oddechowego na podstawie modeli matematycznych oraz symulacja
homeostazy w celu utrzymania statosci sktadu gazowego ptyndéw ustrojowych.

Zadaniem dyplomanta bedzie analiza wptywu parametréw ukfadu oddychania - oporu drdég
oddechowych i podatnosci ptuc na optymalizacje wymiany gazowej.

Informatyka Stosowana

36

Sokolov Oleksandr

Symulacja uktadu oddechowego i
metody analizy parametrow za pomocg
oscylometrii impulsowej

Symulacja uktadu oddechowego na podstawie modeli matematycznych oraz identyfikacji
parametrow modeli za pomocg oscylometrii impulsowej.

Jest to nowoczesna technika nadmuchania powietrza do pacjenta ze specjalng czestotliwoscia.
Zadaniem dyplomanta bedzie diagnostyka parametréw uktadu oddychania - oporu drég
oddechowych i podatnosci ptuc na podstawie analizy sygnatow.

Informatyka Stosowana
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Sokolov Oleksandr

Analiza dynamiki zmian kategoryzacji
publikacji naukowych w bazie danych
PubMed

PubMed to baza danych medycznych opracowywana i utrzymywana przez National Library of
Medicine w USA.

Baza danych zawiera ponad 32 miliondw rekordéw bibliograficznych.

PubMed zawiera informacje na temat artykutéw z zakresu medycyny i biologii.

Kazdy artykut oznaczony jest wektorem kategorii i posiada liste cytowania i oraz referenc;ji.
Zadaniem studenta bedzie analiza zmian kategorii artykutéw przy uwzglednieniu kategorii ich
cytowania.

Informatyka Stosowana
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Surus Robert

Internetowy symulator pracy uktadéw
napedowych.

Celem pracy jest opracowanie aplikacji webowej z wykorzystaniem jezyka
HTML/CSS/JavaScript w srodowisku Visual Studio lub Visual Studio Code z wykorzystaniem
nowoczesnych technologii frontendowych (React, Vue.js). Zakres pracy obejmuje
implementacje algorytmow strojenia regulatoréow pradu, predkosci i potozenia, w celu
wyznaczenia odpowiednich nastaw dla uktadu napedowego o podanych przez uzytkownika
parametrach w postaci aplikacji internetowej. Nalezy zaimplementowac tryb strojenia
recznego regulatoréow wraz z mozliwoscig podgladu charakterystyk dynamicznych uktadu
napedowego (prad, moment, predkos¢, potozenie), gdy silnik pracuje zaréwno bez jak iz
obcigzeniem. Aplikacja ma réwniez mierzy¢ czas strojenia regulatora przez uzytkownika,
rejestrowac dane historyczne o wyznaczonych nastawach i mieé zabezpieczenia w postaci
interfejsu logowania, rejestracji i przed btednymi danymi, ktére wczytuje uzytkownik do
aplikacji.

Informatyka Stosowana
lub Automatyka i
Robotyka.
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Surus Robert

Bezposrednie sterowanie momentem
dla synchronicznego silnika
reluktancyjnego

Celem pracy jest opracowanie oraz implementacja struktury regulacji, ktéra umozliwitaby
bezposrednie sterowanie momentem dla synchronicznego silnika reluktancyjnego. Zakres
pracy obejmuje przygotowanie modelu symulacyjnego w srodowisku Matlab/Simulink lub
Plecs, implementacje algorytmu sterowania w srodowisku Eclipse oraz Qt Creator w jezyku C
na mikrokontrolerze, w celu weryfikacji zaprojektowanej struktury i modelu symulacyjnego na
stanowisku eksperymentalnym.

Automatyka i Robotyka.
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Szalkowski Marcin

Budowa namikroskopowego
mikromanipulatora

Praca polega na zaprojektowaniu i wykonaniu urzgdzenia umozliwiajgcego mechaniczng
manipulacje (3D) mikroobiektami obserwowanymi z uzyciem mikroskopu optycznego.
Obejmuje skonstruowanie czesci mechanicznej oraz elektronicznej urzadzenia, a takze
napisanie oprogramowania sterujgcego jego praca.

Fizyka Techniczna
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Szalkowski Marcin

Budowa uktadu do pomiaru przekroju
wigzek gaussowskich metoda knife
edge

Praca polega na zaprojektowaniu i wykonaniu uktadu pozwalajgcego na zautomatyzowany
pomiar przekroju wigzek gaussowskich metodg knife edge. Zadania te obejmujg w
szczegolnosci skonstruowanie czesci mechanicznej tego uktadu oraz napisanie programu
sterujgcego jego pracg, z jednoczesnym zbieraniem danych pomiarowych i wyznaczaniem na
ich podstawie przekroju wigzki.

Fizyka Techniczna
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Szczepanski Rafat

Modut wejs¢-wyjsé bezpiecznych
kompatybilnych z protokotem EtherCAT

Praca obejmuje zaprojektowanie, wykonanie oraz testy modutu wejsé-wyjs¢ bezpiecznych
EtherCAT. Do komunikacji w sieci EtherCAT zostanie wykorzystany uktad scalony Microchip
LAN9252 lub podobny. Implementacja i obstuga wejs¢-wyjs¢ musi spetnia¢ normy IEC 62061 i
ISO 13849-1.

Automatyka i Robotyka
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Szczepanski Rafat

Model linii technologicznej sortujgcej
elementy

Praca obejmuje wykonanie tasmociggu z szeregiem czujnikdw do wykrywania rodzaju oraz
koloru transportowanego elementu oraz urzadzen wykonawczych umozliwiajgcych ich
sortowanie.

Automatyka i Robotyka
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Szczepanski Rafat

Implementacja algorytmu
pozycjonowania obiektdw na bazie
zestawu kamer IP

Praca obejmuje integracje kamer IP z komputerem osobistym, a nastepnie implementacje
algorytmow pozycjonowania obiektdw bazujgc na liniach narysowanych na podtozu.

Informatyka Stosowana,
Automatyka i Robotyka
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Tarczewski Tomasz

Sterowanie silnikiem bezszczotkowym
pradu statego

Celem pracy jest modernizacja stanowiska laboratoryjnego wyposazonego w silnik
bezszczotkowy pradu statego. Praca obejmuje modernizacje czesci mechanicznej stanowiska
(zaprojektowanie i montaz konstrukcji wspornej silnika BLDC i silnika obcigzajgcego), dobor
silnika obcigzajgcego ze sterownikiem lub z elektrotechnicznym uktadem obcigzajgcymi
rezystorami mocy, opracowanie i wykonanie uktadu umozliwiajgcego zmiane sprzezenia
zwrotnego silnika BLDC (enkoder, czujniki Halla), dobdr parametréw regulatoréw,
przeprowadzenie badan eksperymentalnych, przygotowanie instrukcji wykonania ¢wiczenia.

Automatyka i Robotyka
zarezerwowany

46

Tecmer Pawet

Obliczenia wtasnosci molekut w
programie PyBEST z wykorzystaniem
kart GPU.

Dynamiczny rozwdj kart GPU udostepnia nam coraz to wiekszg moc obliczeniowg, w tym dla
zagadnien z zakresu chemii kwantowej. Cel projektu jest dwuetapowy: (1) interfejsowanie
pakietu obliczeniowego PyBEST z pakietem PyTorch i wykorzystanie go do obliczen kwantowo-
mechanicznych; (2) benchmarkowanie i optymalizacja kodu PyBEST w oparciu o karty graficzne
Apple Silicon i Tesla V100S.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka Stosowana,
Fizyka, Fizyka Techniczna
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Tejer Mateusz

Modelowanie robotycznej reki Kinova
Gen3 7DOF

Zadaniem dyplomanta bedzie wyznaczenie ruchu manipulatora bedgcego pod dziataniem sit i
momentdow napedowych (tj. odwrotnej dynamiki) przy pomocy otwartego oprogramowania
(ang. open source). Praca obejmuje wybranie ekscytujgcej $ciezki, zbadanie odpowiedzi pradu
robotycznej reki Kinova Gen3 7DOF, porownanie wynikdw do symulacji wykorzystujgc kilka
bibliotek (np. Drake, Pybullet, MuluCo, Pinocchio). Przy wykorzystaniu najlepszego modelu
nalezy zaimplementowac rzeczywisty system regulacji i sprawdzi¢ mozliwosé poprawienia
dvnamicznych wtasciwosci robotvcznej reki.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka, Fizyka
Techniczna
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Tejer Mateusz

Zestaw gier dla stanowiska badawczego
z robotem Kinova Gen3 7DOF

Opracowanie zestawu gier dla stanowiska dydaktycznego z robotem badawczym Kinova Gen3
7DOF. Przyktadowe gry: szachy, warcaby, GO, kétko i krzyzyk (mozna wykorzysta¢ gotowe
silniki). Do rozpoznania srodowiska (tj. pionkow, plansz) nalezy wykorzystaé¢ kamery RGB-D
nad lub na robotycznym ramieniu. Sterowanie oraz symulacje nalezy zaimplementowaé w

jezyku C++ lub Python przy uzyciu biblioteki Drake. Po poprawnie wykonanej symulacji,

zestawy gier bedg przetestowane w rzeczywistym srodowisku.

Automatyka i Robotyka,
Informatyka
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Wawrzak Andrzej

Model automatu do ciecia przewodow
elektrycznych ze sterownikiem
programowalnym

Celem pracy jest opracowanie i budowa stanowiska dydaktycznego ze sterownikiem
programowalnym, ktéry steruje modelem automatu do ciecia przewodow elektrycznych.
Zakres prac projektowych obejmuje: opracowanie koncepcji mechanicznej automatu, dobér
podzespotdw mechanicznych i pneumatycznych, napisanie programéw pracy maszyny CNC (G-
kody) dla wybranych podzespotéw mechanicznych oraz wykonanie dokumentac;ji elektrycznej
uktadu sterowania. Po wykonaniu i uruchomieniu stanowiska dyplomant opracuje
oprogramowanie sterownika PLC i wizualizacje na panelu HMI, ktére zademonstrujg dziatanie
automatu.

Automatyka i Robotyka
zarezerwowowany
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Wyrgbkiewicz Kamil

Implementacja algorytmu sterujgcego
robotem mobilnym Husarion 2 z
wykorzystaniem rozpoznawania
obrazoéw, kamery RGBD i LIDARa.

Celem pracy jest implementacja metod przetwarzania i analizy obrazu (na bazie OpenCV) w
celu identyfikacji obiektdw (markerdw, symboli, znakédw charakterystycznych) i podazanie za
nimi

robotem mobilnym Husarion 2. Praca obejmuje implementacje algorytmu Artificial Potential
Field APF w Robotic Operating

Cuctam ROS w ralit nadazania 229 nhialktami

Automatyka i robotyka
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Wyrgbkiewicz Kamil

Modernizacja stanowiska z robotem
mobilnym typu LineFollower bazujaca
na Robot Operating System ROS.

Modernizacja stanowiska z robotem mobilnym typu LineFollower bazujgca na Robot
Operating System ROS.

Automatyka i robotyka




TEMATY DODATKOWE
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Gragbczewski Krzysztof

Srodowisko do analizy gry logicznej FITS

Celem jest stworzenie wygodnego w obstudze srodowiska do testowania scenariuszy gry
logicznej FITS - analizy réznych strategii itp. Nalezy zaprojektowad i zaimplementowac
symulator gry z wizualizacjg i wygodnym interfejsem do podtgczania réznych strategii gracza.
Program powinien réwniez pozwalac na analize decyzji gracza dla pokazania niekorzystnych
ruchow z ewentualnym wyjasnianiem przyczyn ich nietrafnosci. Wymagane jest
zaprojektowanie catosci w sposéb obiektowy i implementacja zgodna z projektem.

Informatyka Stosowana

52

Grabczewski Krzysztof

Aplikacja do wspomagania ukfadania
puzzli.

Praca ma na celu stworzenie narzedzia do wspomagania uktadania puzzli. Aplikacja na
Androida moze pozwalac na zrobienie zdjecia docelowego obrazu, okreslenie liczby
elementdw w pionie i poziomie oraz wykrywanie docelowego miejsca danego elementu na
podstawie oceny jego podobienstwa do odpowiednich fragmentéw docelowego obrazu.
Architektura rozwigzania powinna byc¢ ogdlna i rozszerzalna, by fatwo byto podmieniac
komponenty odpowiedzialne za poszczegdlne funkcje np. sprawdzanie podobienstwa
fragmentow obrazéw.

Informatyka Stosowana
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Grabczewski Krzysztof

Transformacja Box-Cox w algorytmach
uczenia maszynowego.

Praca ma na celu przede wszystkim zbadanie przydatnosci transformacji Box-Cox jako metody
przetwarzania danych przed zastosowaniem réznych maszyn uczgcych sie zagadnien
klasyfikacji. Student powinien zaimplementowad te metode jako maszyne w systemie Intemi
oraz przetestowac jej kombinacje z réznymi klasyfikatorami. Drugim istotnym celem jest
stworzenie algorytmow automatycznego dostrajania parametru w celu doboru jego
optymalnych wartosci dla konkretnych zadan.

Informatyka Stosowana
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Grabczewski Krzysztof

Narzedzie do wzbogacania PDFow o
dodatki na uzytek prezentacji (takie jak
dopisywanie, oznaczanie, rysowanie

itp.).

Celem pracy jest stworzenie programu pozwalajgcego na rejestrowanie przebiegu prezentacji
opartej na przedstawianiu slajdéw przygotowanych w formacie PDF i wspomagajgcego
wzbogacanie prezentacji o dopiski, oznaczenia i rysunki wykonywane na obrazie aktualnie
prezentowanego slajdu bgdz na czystej tablicy. Nalezy opracowac format zapisu, ktéry pozwoli
zarejestrowac wszelkie czynnosci prezentera i pézniej odtwarzac slajdy w oryginalnym
porzadku, wraz z wszelkimi dokonywanymi uzupetnieniami, rysunkami itd. Wymagane jest
zaprojektowanie catosci w sposob obiektowy i implementacja zgodna z projektem

Informatyka Stosowana




