Tematy prac dyplomowych
dla studentow studiow | stopnia stacjonarnych kierunku Mechatronika

. Promotor Uwagi
Lp' Temat pracy dyplomowe] (np. informacje o
(tytuty, imie i nazwisko) temacie pracy dwuo-
sobowej)
1 |Korekcja geometrycznych znieksztalceri ob- Dr hab. inz.
" |razu w czasie rzeczywistym Andrzej KOTYRA
,  |Generowanie obrazu panoramicznego w cza- Dr hab. inz.
" |sie rzeczywistym Andrzej KOTYRA
3 |System rozpoznajacy obecnos¢ osob z po- Dr hab. inz.
" |wiadamianiem na urzadzenia mobilne Andrzej KOTYRA
4. |Projekt i wykonanie ¢wiczenia laboratoryjne- Dr hab. e
o z cyfrowych filtréw adaptacyjnych Stawomir
80 z CyIrowy pracyjny CIESZCZYK
5. |Projekt i wykonanie ¢wiczenia laboratoryjne- Dr hab. e
o z klasyfikacji widm optycznych Stawomir
5 CIESZCZYK
6. |Projekt systemu sterowania i wizualizacji Dr inz. Konrad
" | wspomagajacego ogrodnictwo szklarniowe GROMASZEK
7| Crmacovane rrproonest b e | ey ko
MOTT GROMASZEK
g |Projekt §kal9walne] i rek.onflgurowalne] sieci | 1y ing. Konrad
do akwizydji i przesytania danych systemoéw
. . . | GROMASZEK
diagnostycznych na platformie Raspberry Pi
9. Eliralcv(;vz%ue stanolzmskatdo .badaiua proico— Dr inz. Konrad
olu Modbus z wykorzystaniem sterowni- GROMASZEK
kéw firmy Siemens
10. E‘r(:{(ekt V\s}talzlowmlt(a c.io bailama p'rli)jcok;).lu I10- Dr inz. Konrad
ink z wykorzystaniem sterownikéw firmy GROMASZEK
Siemens
11, |Projekt aplikacji mobilnej do monitorowania | Dr inz. Konrad
" | modutéw linii mechatronicznej GROMASZEK
Dr inz. Andrzej
12. P
Szachy sterowane glosem KOCTUBINSKI
13. |Inteligentny pokéj sterowany glosem Dr inz. Andrzej
' ety poxe) Y8 KOCIUBINSKI
. . . Dr inz. Andrzej
14. S - ;
Wyswietlacz z e-papieru zasilany termoparg KOCIUBINISKI
15, |Projektiwykonanie urzadzenia do mieszania| Dr inz. Andrzej
_|inalewania koktajli KOCIUBINSKI
16. |Projektiwykonanie ruchomego celu fuczni- | Drinz. Andrzej
" | czego sterowanego mikrokontrolerem KOCIUBINSKI
17, |Automatyczny podajnik elementow do gra- | Dr inz. Andrzej
" | werowania laserowego KOCIUBINSKI
18, | Aplikacja udostepniajgca wyniki podczas

zawodow sportowych gromadzone w czasie
rzeczywistym z urzadzerr mobilnych

Dr inz. Andrzej
KOCIUBINSKI




Dr inz. Andrzej

19. . Lo . ¢
Urzadzenie do sortowania i zliczania monet KOCIUBINISKI
50, |Regulator PID do sterowania modutem na- Dr inz. Marcin
~ | pedowym mobilnej platformy sensorycznej MACIEJEWSKI
51, |Uktad réznicowy do przestuchiwania swia- | Dr inz. Krzysztof
" |ttowodowych siatek Bragga SKORUPSKI
2. Wp.l.yw wybranych kszjcal’c.ow prof1}1 ;%pody- Dr inz. Krzysztof
zacji na charakterystyki widmowe $wiatlo-
. SKORUPSKI
wodowych siatek Bragga
»3. |Czujnik obrotu wykorzystujacy swiattowo- | Dr inz. Krzysztof
" |dowa skoéna siatke Bragga SKORUPSKI
24, Sterowame wybranym procesem technolo-. Drinz. Adam
gicznym za pomocg sterownika PLC z rodzi- KURNICKI
ny Simatic
55 | Sterowanie i wizualizacja modelu linii mon- | Dr inz. Adam
" |tazowej KURNICKI
26, | Stanowisko laboratoryjne do syntezy algo- Dr inz. Adam
" | rytmo6w sterowania aktuatorem elastycznym KURNICKI
57 |Modernizacja uktadu sterowania logicznego Dr inz. Adam
" |modelem suwnicy KURNICKI
)8, Synteza modeh/kmematycznych i dyna.— Drinz. Adam
micznych robotéw szeregowych z uzyciem
; KURNICKI
Robotics Toolbox
59 |Wizualizacja pracy robotow z uzyciem Robo- | Drinz. Adam
~ | tics Toolbox KURNICKI
30, |t robottns sseregeych w oprogsamowa | DI Adaim
niu Matlab-Simulink KURNICKI
31 Sttzmowtlsko lab(')rato?:]r(;(; do sgnte?y algo- Drinz. Adam
rytmu sterowania wahadlem odwréconym z KURNICKI
napedem rotacyjnym
32 |y sterowanis wanadiom odwrocangm z | DI Adaim
Y > y KURNICKI
napedem liniowym
33, | Stanowisko sortowania detali dla modelu Dr inz. Adam
" |linii montazowej KURNICKI
34 |Modernizacja modelu robota szeregowego Dr inz. Adam
~ | podajacego detale na linii montazowej KURNICKI
35 |Badania rozkladu wilgotnosci W.zgledne]. i Dr inz. Jacek
temperatury w wybranych pomieszczeniach MAJEWSKI
dydaktycznych i badawczych
36, DY?a,kt.ycznehstan:)v:}slk/o do badfn}‘:\f}’tf?_r- Dr inz. Eligiusz
malosciowych materialéw w matych pré PAWEOWSKI
kach
7. |mechaniconyeh akeelrometrow w stanach | Dt Hligiusz
pezny PAWEOWSKI
dynamicznych
3g |Dydaktyczny model transformatorowego Dr inz. Eligiusz

czujnika przesuniecia liniowego

PAWEOWSKI




Dydaktyczny model ultradZwiekowego

Dr inz. Eligiusz

39.
czujnika potozenia PAWELOWSKI
a0. |Pydaktyczny model laserowego czujnika Dr inz. Eligiusz
odleglosci Time-of-Flight PAWEOWSKI

41.

Tréjwymiarowy manipulator do pomiaréw
przestrzennych rozktadoéw wielkosci fizycz-
nych

Dr inz. Eligiusz
PAWLOWSKI

Dydaktyczny model plotera we wspotrzed-

Dr inz. Eligiusz

4 nych biegunowych PAWEOWSKI

43, |Zastosowanie modutu Arduino do pomia- Dr inz. Eligiusz
row wielko$ci mechanicznych PAWEOWSKI

44. |Stanowisko pomiarowe do badania czujni- Dr inz. Leszek
kéw polozenia katowego SZCZEPANIAK

45.

Stanowisko pomiarowe do badania czujni-
kéw wykorzystywanych przy uktadach po-

Zycjonowania

Dr inz. Leszek
SZCZEPANIAK

Wzmacniacz mocy o duzej wydajnosci pra-

Dr inz. Leszek

o dowej do zastosowan pomiarowych SZCZEPANIAK

47 | Wysokonapieciowy wzmacniacz mocy do Dr inz. Leszek
zastosowan pomiarowych SZCZEPANIAK

48 |Uklad zadawania i pomiaru matych odlegto- | Dr inz. Leszek
Sci SZCZEPANIAK

49.

Monitorowanie poziomu hatasu w zakresie
matych czestotliwosci z uzyciem mikrokon-
trolera

Dr inz. Leszek
SZCZEPANIAK

Wyznaczanie charakterystyk wzmacniaczy

Dr inz. Leszek

>0 audio z uzyciem srodowiska LabVIEW SZCZEPANIAK

gq | Wizualizacgja w srodowisku LabVIEW proce- Dr inz. Piotr
su przetwarzania sygnalow w oscyloskopie WARDA

5y |Projekt aplikacji dydaktycznego czestoscio- Dr inz. Piotr
mierza w srodowisku LabVIEW WARDA

53.

Symulacja synchronicznego przetwornika
napiecie-czestotliwo$¢ w srodowisku
LabVIEW

Dr inz. Piotr
WARDA

Inteligentny przetwornik zmiennej czestotli-

Dr inz. Piotr

> | wosci w kod WARDA
g5 |Projekt modelu toru transmisji informacji Dr inz. Piotr
sygnalem o zmiennej czestotliwosci WARDA
g | Uklad automatycznej regulacji sktadowej Dr inz. Piotr
stalej napiecia przemiennego WARDA
57 |Clagly pomiar okresu sygnatu z wykorzysta- Dr inz. Piotr
niem modutu Arduino WARDA
g |LProjekt sterowanej gimbali z zyroskopowa Dr inz. Michat
stabilizacja pozycji EANCZONT
cg |Projekt drona kotowego z zyroskopowo sta- Dr inz. Michat
bilizowana platforma transportowa LANCZONT
60. Proje.kt mikroprocesorowego stanowislfa. Dr inz. Michal
pomiarowego do badania wytrzymatosci ¥ ANCZONT

mechanicznej elementéw drukowanych




technikg druku 3D

Projekt i wykonanie automatycznej maszyny

61. o o : : dr inz. Piotr
zgniatajaco-segregujacej puszki stalowe i FILIPEK 2 osoby
aluminiowe

6. |Koncepcja i realizacja sterowania maszyny dr inz. Piotr
dozujacej materialy sypkie FILIPEK

63. |Koncepcjai wykonanie sterowania procesem dr inz. Piotr 2 osob
konfekcjonowania lekow FILIPEK Y

64. |Projektiimplementacja mobilnego przewod- dr P. 2 0sob
nika po wybranym regionie Europy POWROZNIK Y




