Tematy prac przejsciowych i dyplomowych w ZAiOL

Praca przejsciowa (P)
Praca dyplomowa inzynierska (E)
Praca dyplomowa magisterska (M)

Dr hab. inz. Marcin Zugaj, prof. PW

Nawigacja
1. Algorytm zintegrowanych systeméw nawigacji (P,I,M)

2. Zastosowanie filtracji Kalmana i filtracji komplementarnej w algorytmach nawigacji (P,[,M)

Sterowanie
1. System automatycznego sterowania lotem dla samolotu zalogowego/bezzatogowego (I,M)
2. Algorytmy sterowania samolotem w stanach awaryjnych (P,I,M)
3. Komputer dla systemu automatycznego sterowania lotem (P,I)
4

System automatycznego sterowania lotem dla $miglowca zatogowego/bezzatogowego
(P,LM)

5. Wyznaczenie i analiza charakterystyk dynamicznych samolotu zalogowego/bezzatlogowego
(P)
6. Wyznaczenie 1 analiza osiaggéw samolotu zalogowego/bezzatogowego (P)

7. Opracowanie systemu automatycznego sterowania do samolotu bezzatogowego (P,I)

Dynamika obiektow

1. Modelowanie i symulacja statku powietrznego dla potrzeb syntezy uktadow sterowania
(LM)

2. Estymacja charakterystyk masowych i aerodynamicznych samolotu (P)

3. Mechanika lotu samolotu bezzalogowego - charakterystyki aerodynamiczne, napedu,
obwiednia lotu, charakterystyki wznoszenia (I)

4. Obliczenie osiggdéw samolotu zatogowego / bezzalogowego (P,I)

5. Identyfikacja dynamiki samolotu bezzatogowego (I, M)




Prof. dr hab. inz. Janusz Narkiewicz

Nawigacja
1. Zintegrowane uktady nawigacji wykorzystujace czujniki: INS / GPS/ magnetometry / inne
(P, L, M)

2. Wpykorzystanie uktadu nawigacji satelitarnej do pomiaréw polozenia przestrzennego
obiektu ruchomego (P, I, M)

3. Algorytmy obliczen w uktadach nawigacji inercjalnej (P, I, M)

4. Metody wstepnej orientacji uktadéw nawigacji inercjalnej (P, I, M)
Dynamika i sterowanie obiektéw ruchomych (naziemnych, nawodnych, podwodnych,
kosmicznych i powietrznych)

1. Modelowanie ruchu ruchomych (P, I, M)

2. Metody i algorytmy sterowania (P, I, M)

3. Modelowanie ruchu, sterowanie i obliczanie osiagéw wiroptatow (P, I, M).

Systemy pokladowe
1. Modele i algorytmy poktadowych systemow nawigacji i sterowania (P, I, M).




Prof. dr hab. inz. Elzbieta Jarzebowska

Dynamika i Sterowanie

1.

Implementacja algorytmoéw sterowania i stabilizacji (na poziomie kinematyki) na robocie
mobilnym Pioneer 3-DX. Praca w $srodowisku oprogramowania robota ARIA (P, I).

Modelowanie dynamiki i sterowanie ruchem robota mobilnego z uwzglednieniem poslizgu
kot (M).

. Modelowanie dynamiki 1 sterowanie ruchem manipulatora wielocztonowego z

odksztalcalnymi ramionami (M).

. Model dynamiki i sterowania ruchem formacji obiektéw ruchomych (obiekty do wyboru, np.

roboty, UAV, pojazdy podwodne, manipulatory pracujace w duecie, itp.) (I, M)

Implementacja algorytmow sterowania §ledzacego typu ,,model-based” na robocie mobilnym
Pioneer-3DX (M).

Modele dynamiki i sterowanie ruchem obiektéw niedosterowanych (typu ,,underactuated”),
np. acrobota, pendubota, manipulatora typu ,,waz”, innych manipulatoréw niedosterowanych
(I, M).

Modele dynamiki i sterowanie ruchem modeli obiektow biomechanicznych, np. sportowca,
weza, robaka, 1 innych (I, M).

Sterowanie optymalne ruchem pojazdu podwodnego, bezzalogowego obiektu latajacego lub
naziemnego (kryteria optymalizacji, cele sterowania, rodzaj misji do wyboru studenta) (M).

Dynamika i sterowanie manewrami pojazdu podwodnego (wybor napedu pojazdu do wyboru
studenta) (M).

10. Projekt strategii sterowania do misji serwisowych dla wybranego satelity/manipulatora

kosmicznego (M).

11. Projekt strategii sterowania do misji kosmicznych z uwzglgdnieniem zmiany bezwtadnosci

statku kosmicznego (M).

12. Projekt strategii sterowania optymalnego statkiem kosmicznym w misji serwisowej (misje

do wyboru) (M).

Modelowanie i Analiza Dynamiczna Obiektow

1.

2.

3.

4.

Modelowanie ztozonych uktadéw dynamicznych — modele matematyczne z uwzglednieniem
modelowania wiezow, oddziatywania z otoczeniem, w tym tarcia, modele polaczen w
uktadach wielocztonowych. Obiekt badan — do wyboru (P).

Modelowanie dynamiki 1 symulacja ruchu uktadéw zlozonych: (P)
- ukfady typu manipulatory wielocztonowe naziemnie, podwodne, kosmiczne,
- pojazdy mobilne typu platformy i manipulatory mobilne, samochody, inne pojazdy kotowe,
- obiekty autonomiczne typu UAV.
Modelowanie ztozonych uktadow dynamicznych z odksztatcalnymi cztonami: (P)
- manipulatory wielocztonowe z odksztatcalnymi ramionami,
- platformy mobilne 1 pojazdy z podatnym zawieszeniem.

Modelowanie dynamiki i symulacja ruchu robota mobilnego z uwzglgdnieniem modelu



10.

11.

12.

13.

Prof. dr hab. inz. Elzbieta Jarzebowska

ogumienia kot (I).

. Modelowanie dynamiki i symulacja ruchu robota mobilnego z uwzglednieniem poslizgu kot

(@.
Modelowanie dynamiki i symulacja ruchu manipulatora wielocztonowego z odksztatcalnymi
ramionami (I).

Model dynamiki i symulacja ruchu formacji naziemnych obiektéw autonomicznych (obiekty
do wyboru) (I, M).

Model dynamiki i symulacja ruchu formacji latajacych obiektéw autonomicznych (obiekty
do wyboru) (I, M).

. Model dynamiki i symulacja rekonfiguracji formacji latajacych obiektow autonomicznych w

warunkach lotu awaryjnego (M).

Analiza dynamiki pojazdu mobilnego (do wyboru — moze by¢ platforma mobilna, samochdd)
w warunkach poslizgu kot (M).

Analiza dynamiczna manipulatora wielocztonowego z odksztatcalnymi ramionami — badanie
r6znych modeli podatno$ci ramion (M).

Model dynamiki satelity/pojazdu kosmicznego z uwzglednieniem zmian bezwladnos$ci
obiektu (M).

Analiza 1 model dynamiki zjawiska sloshingu czynnika cieklego w obiektach ruchomych
M).

Kosmonautyka

1.

Projekt strategii sterowania do misji serwisowych, np. sledzenia, dokowania, dla
wybranego modelu satelity/manipulatora kosmicznego (M).

. Projekt strategii sterowania do misji kosmicznych z uwzglednieniem zmiany bezwtadnosci

statku kosmicznego w wyniku np. transportu fadunku, usuwanie debris (M).

. Analiza 1 model dynamiki zjawiska sloshingu czynnika cieklego w obiektach kosmicznych

(M).

Projekt strategii sterowania optymalnego statkiem kosmicznym w misji serwisowej (misje
do wyboru) (M).



Dr inz. Antoni Kopyt

Sterowanie

1.
2.

Identyfikacja uktadow dynamicznych

Sterowanie obiektow bezzatogowych (samoloty, roboty mobilne)

Modelowanie i symulacje

1.

Eall

A S A T

Modelowanie dynamiki obiektéw latajacych oraz implementacja do wirtualnego srodowiska
Modelowanie oraz identyfikacja parametréw czlowieka-operaotra (pilot, kierowca, operator)
Modelowanie uktadow cztowiek-maszyna

Zastosowanie logiki rozmytej (fuzzy logic) do modelowania wlasciwosci osobowych w
modelu dynamiki cztowieka

Modelowanie bezzatogowych statkow powietrznych (UAV)

Modelowanie sensoroéw i uktadow sterowania lotem

Symulacja UAV w §rodowisku wirtualnym

Modelowanie srodowiska miejskiej mobilnosci powietrznej (Urban Air Mobility)

Zarzadzanie ruchem powietrznym Rozszerzona rzeczywisto$¢ (AR) w zastosowaniach z UAV

Bezzalogowe Systemy Powietrzne

1. Komercyjne wykorzystanie BSP
2. Optymalizacja i analiza trajektorii lotu
3. Systemy systemow (dzialanie wielu BSP w jednym $rodowisku)
4. Pozyskiwanie 1 analiza danych z réznych sensorow ($wiatlo dzienne, podczerwien,
termowizja, LiIDAR)
5. Koncepcja miejskiej mobilnosci powietrznej (Urban Air Mobility)
6. Wykorzystanie rozszerzonej rzeczywistosci w szkoleniu operatorow UAV
Systemy pokladowe
1. Projekt systemu do oceny wlasciwosci pilotazowych
2. Projekt systemu analizy lotu

Czynnik ludzki w lotnictwie

1.
2.
3.

Aspekty psychologiczne i fizjologiczne funkcjonowania pilota podczas lotu (symulator lotu)
Analiza biofeedbacku w procesie szkolenia

Czynnik ludzki w lotnictwie




Dr inz. Sebastian Topczewski

Sterowanie

1. Projekt uktadu automatycznego sterowania i stabilizacji $miglowca (P,I,M)

Awionika

1. Urzadzenie mikroprocesorowe do transmisji 1 odbioru danych przez protokot

ARINC429/ARINC629/ARINCS825 Zaprojektowa¢ urzadzenie oparte o mikroprocesor
stuzagce do odbierania i wysytania danych w standardach ARINIC429, ARINC629 etc.
Oproécz urzadzenia nalezy stworzy¢ aplikacje desktopowa, ktéra bedzie komunikowala si¢ z
urzadzeniem i umozliwi podglad odebranych ramek jak i skonfigurowanie danych do
wystania. (P,I,M)

Aplikacja komputerowa — symulator Flight Managment System. Zaprojektowa¢ i wykonaé
aplikacje bedaca symulatorem Fligh Managment System. Program powinien wyglada¢ i
zachowywac si¢ jak autentyczny FMS. (P,,M)

SEU - Single Event Upset — zmora dzisiejszej elektroniki wykorzystywanej w lotnictwie.
Analiza problemu, analiza istniejacych rozwigzan, zaproponowanie istniejagcego/nowego
rozwigzania do wykorzystania w lotnictwie. (P,I,M)

Analiza zastosowan wzorcow projektowych w oprogramowaniu komercyjnym oraz ich
efektywnos¢ w cyklu zycia aplikacji. Analizie podlega¢ beda wzorce m.in. MVVM, MVC,
MVP itp. Celem ma by¢ sprawdzenie przydatnosci wzorcow w réznych zastosowaniach 1
proba uzycia ich w oprogramowaniu zwigzanym z lotnictwem (narzg¢dzia konfiguracyjne)
(P,LM)

. Zaprojektowanie hardware/software do sterownika uzywanego podczas testow modutu

zdalnych interfejsow (RIU) 1 koncentratoréw danych (RDC). Urzadzenie bedzie si¢ sktadaé
z elementow przetaczajacych, generatorow sygnatow, wejs¢ pomiarowych. W ramach pracy
nalezy zaproponowaé¢ komponenty, zaprojektowac plytke, napisa¢ firmware i software na
PC. Dokfadny zakres zadan zostanie okreslony w porozumieniu z Kierownikiem
Laboratorium Skylab. (P,,M)

Testy FPGA pod katem mozliwosci uzycia w koncentratorach danych. Zadanie begdzie
polegato na przygotowaniu obrazu dla uktadu FPGA z zaimplementowanym soft corem np.
ARM, CORTEX, MICROBLAZE lub podobny. Dodatkowo bedzie nalezato zaprojektowac
IP Core do obstlugi peryferiow np. one wire, RS232, kontroler wyswietlacza LCD. Po
otrzymaniu obrazu wymagane bedzie utworzenie tzw. Testbench’a (symulacja) ktory
potwierdzi poprawna prac¢ FPGA (wymagane do certyfikacji lotniczej). (P,LM)

Zastosowanie metod formalnych, do automatycznego generowania test case’6w. Celem
samej pracy byloby zrobienie przegladu metod zapisu wymagan. W szczegdlnosci metod
specyfikowania maszyny stanu, ktora obstuguje protokot OMS oraz wybdr jednej z metod.
Nastepnie, jesli to mozliwe, formalne zweryfikowanie czy dostarczone wymagania s3
poprawne. Majac poprawny formalny model maszyny stanu nalezy zrobi¢ przeglad
dostepnych metod lub narzedzi do generowania testow sprawdzajacych czy implementacja
maszyny jest poprawna, oraz wybor jednej z nich. Jesli nie ma takich metod, nalezy
zaproponowa¢ wlasne narzgdzie, ktore bedzie wymuszaé wszystkie mozliwe i zakazane
przejScia pomiedzy stanami oraz sprawdza¢ poprawno$¢ zachowania programu
implementujacego zadane wymagania. (P,I,M)



Dr inz. Maciej Zasuwa, prof. PW

Systemy pokladowe
1. Symulacja dziatania algorytméw wybranego uktadu (kanatu) sterowania (I,M)
2. Symulacja dziatania algorytméw wybranego systemu pokladowego (np. GPS/INS, GPWS,
TCAS, VOR, itp.) (P)
Bezzalogowe statki latajace
1. System unikania przeszkod (sense and avoid) dla UAV/UGV (I,M)

2. Zastosowanie metod machine learning na poktadzie bezzatogowych statkow powietrznych
(P.LM)

3. Inne tematy dot. bezzatogowych statkow latajacych zaproponowane przez studentow (P,I,M)

Symulatory

1. Oprogramowanie modutu dynamiki obiektu ruchomego dla symulatora lotu (I,M)
Oprogramowanie modutu instalacji poktadowej dla symulatora lotu (I,M)
Oprogramowanie autopilota w wybranym kanale dla symulatora lotu (I,M)
Implementacja otwartego silnika grafiki do symulatora(éw) ZAiOL (I,M)

Tematy zwigzane z zagadnieniami kolizji z otoczeniem w symulatorach lotu (I,M)

A

Tematy zwigzane z zagadnieniami szkolenia pilotow z wykorzystaniem wirtualnej
rzeczywistosci (I,M)

~

Inne tematy dot. symulatoréw lotu zaproponowane przez studentow (P,I,M)

8. Symulacje moga by¢ realizowane w $rodowisku Matlab/Simulink lub na symulatorach
Zaktadu Automatyki i Osprzetu Lotniczego: SW-4, Boeing 737 (C/C++).

Inne tematy zaproponowane przez Studentow w obszarze symulatorow i systemow
bezzatogowych.




Mgr inz. Janusz Gajda

Sterowanie

1.

Projekt systemu automatycznego sterowania lotem "terrain following" dla samolotu
mysliwskiego (I)

Projekt systemu automatycznego sterowania wysokos$cig lotu dla samolotu dyspozycyjnego
(P.D)

3. Projekt systemu automatycznego sterowania kursem dla samolotu komunikacyjnego (1)

4.

Algorytm sterowania ruchem platformy symulatora lotu samolotu, Smigtowca (I)

Dynamika obiektow

1. Modelowanie dynamiki ruchu pojazdu ladowego dla potrzeb symulatora jazdy (P,I)
Symulatory
1. Modelowanie wybranejinstalacji samolotu komunikacyjnego / szkolno-bojowego /

12.

13.
14.
15.
16.
17.

mys$liwskiego dla symulatora lotu (P,I)

. Projekt imitatora wybranego przyrzadu, urzadzenia lub systemu poktadowego dla potrzeb

symulatora lotu (P,I)

Projekt symulatora lotniczego $miglowca, samolotu szkolno-bojowego/ komunikacyjnego/
mys$liwskiego (P,I)

Opracowanie algorytmu sterowania ruchem platformy symulatora lotu (I)
Projekt uktadu ruchu wybranego symulatora lotniczego (P,I)

Projekt symulatora dla operatora pociskow typu "Stinger" (P,I)

Projekt symulatora wiezy kontroli ruchu powietrznego (P,I)
Przeprowadzenie prob lotniczego urzadzenia treningowego (P,I)

Projekt uktadu wizualizacji do symulatora lotu (P,I)

. Projekt uktadu obcigzenia sterownic do symulatora lotu (P,I)

. Symulator dla operatora pociskow typu "Stinger", wiezy kontroli ruchu powietrznego,

stanowiska kierownika lotow (P,I)

Symulator lotniczy S$miglowca, samolotu szkolno-bojowego / komunikacyjnego /
mysliwskiego (P,I)

Uktad ruchu wybranego symulatora lotniczego, lotniczego urzadzenia treningowego (P,I)
Testy lotniczego urzadzenia treningowego (P,I)

Uktad wizualizacji do symulatora lotu (P,I)

Uktadu obcigzenia sterownic do symulatora lotu (P,I)

Symulacja gogli noktowizyjnych (uktadu NVG) do symulatora lotu (P,I)



Mgr inz. Mateusz Sochacki

Proponowana tematyka prac przejSciowych

1.

U

6
7.
8
9

Mechanika nieba

Modelowanie 1 symulacja lotu statkéw kosmicznych
Manewry orbitalne

Analiza i planowanie misji kosmicznych

Nawigacja statkow kosmicznych w przestrzeni okotoziemskiej, mi¢dzyplanetarnej lub
miedzygwiezdne;j

. Modelowanie podsystemow statkow kosmicznych

Modelowanie obcigzen dziatajacych na statki kosmiczne

. Optymalizacja

. Paralotniarstwo

Przykladowe tematy prac przejsciowych

1.
2.
3.

A S R A

11.

12.
13.

14.
15.

16.
17.

Symulacja startu statku kosmicznego
Symulacja manewru ladowania/deorbitacji statku kosmicznego

Symulacja wejscia statku kosmicznego w atmosfer¢/manewru aerocapture z ograniczeniem
ci$nienia dynamicznego/temperatury

Symulacja konstelacji satelitarnych, okreslanie widocznos$ci satelitow konstelacji GNSS
(GPS, Galileo, GLONASS, Beidou), okreslanie rozmycia pozycji (DOP)

Optymalizacja trajektorii startu/lgdowania statku kosmicznego, problem Goddarda
Wyznaczanie charakterystyk aerodynamicznych sztucznych satelitoéw (free molecular flow)
Wyznaczanie charakterystyk refleksyjnych sztucznych satelitow (solar radiation pressure)
Analiza rozmieszczenia obiektow w przestrzeni okoloziemskiej na podstawie danych TLE

Wyznaczanie orbit statkéw kosmicznych na podstawie obserwacji naziemnych

. Wyznaczanie orbity Migdzynarodowej Stacji Kosmicznej (ISS) na podstawie zdjecia jej
przelotu
Modelowanie pola grawitacyjnego obiektow o niejednorodnym ksztatcie (np. planetoid) -

modele oparte na harmonikach sferycznych, skupiskach masy (mascons) i wielo$cianach
Modelowanie cienia Ziemi

Modelowanie pracy urzadzenia typu star tracker — okreslanie orientacji przestrzennej kamery
na podstawie zdjecia gwiazd

Optymalizacja podziatu rakiety wielostopniowe;j

Opracowanie modelu numerycznego powierzchni pokrytej kraterami na potrzeby symulacji
nawigacji wizyjnej podczas manewru lagdowania

Optymalizacja trajektorii lotu mi¢dzyplanetarnego, asysty grawitacyjne

Poréwnanie symulacji lotu migdzyplanetarnego z metoda patched-conics



Mgr inz. Mateusz Sochacki

18.

19.
20.

21.
22.
23.

24.
25.

26.
27.

28.

Poréwnanie manewrow orbitalnych wykonywanych z uzyciem matego 1 duzego ciagu
(zmiana promienia orbity, zmiana ptaszczyzny orbitalnej)

Symulacja lotu miedzyplanetarnego z wykorzystaniem zagla stonecznego

Symulacja ruchu wielu (~1000) obiektéw pod wplywem wzajemnego oddziatywania
grawitacyjnego

Symulacja dyspersji odtamkow w wyniku kolizji statkéw kosmicznych
Symulacja dyspersji miejsca upadku obiektu podczas deorbitacji

Opracowanie narzg¢dzia do poszukiwania minimum funkcji na podstawie skonczonej listy
punktow

Optymalizacja trasy przelotu przez obszar o zadanym rozktadzie kierunku i predkosci wiatru

Opracowanie algorytmu do generowania losowej orientacji przestrzennej o rozkladzie
jednorodnym

Symulacja startu paralotni/szybowca za wyciagarka/na holu

Opracowanie aplikacji do rejestracji danych na platformie Android z obsluga zdalng za
posrednictwem wiadomosci SMS

Opracowanie aplikacji do wyswietlania potozenia punktéw geograficznych z
wykorzystaniem technik rzeczywistosci rozszerzonej na platformie Android




Mgr inz. Adrian Szklarski

Proponowana tematyka prac przejsciowych

1. Technika rakietowa
Mechanika 1 dynamika lotu obiektow rakietowych
Modelowanie i symulacja lotu pociskéw rakietowych
Modelowanie 1 symulacja uktadow sterowania i naprowadzania
Projektowanie i analiza uktadow sterowania aerodynamicznego
Modelowanie 1 symulacja trajektorii lotu obiektow latajacych
Analiza statecznosci i sterowno$ci obiektow latajacych

Modelowanie 1 analiza uktadow guidance—navigation—control

A S A R e

Modelowanie i symulacja bezzatogowych statkow powietrznych
10. Sterowanie i nawigacja bezzalogowych statkéw powietrznych

11. Analiza i przetwarzanie sygnaldéw w systemach nawigacji, naprowadzania i sterowania

Przykladowe tematy prac przejsciowych
1. Modelowanie i symulacja dynamiki lotu pocisku rakietowego (P)

2. Modelowanie i symulacja lotu pocisku rakietowego z uwzglgdnieniem zmiennych
warunkow poczatkowych (P)

3. Modelowanie i symulacja ruchu pocisku rakietowego z wykorzystaniem modelu szes$ciu
stopni swobody (P)

4. Modelowanie i symulacja trajektorii lotu pocisku rakietowego z uwzglednieniem sit
aerodynamicznych (P)

5. Analiza wpltywu parametrow aerodynamicznych na dynamike lotu pocisku rakietowego (P)
6. Analiza stateczno$ci 1 sterownosci pocisku rakietowego (P)

7. Modelowanie 1 symulacja uktadu sterowania aerodynamicznego pocisku rakietowego (P)

8. Modelowanie i symulacja uktadu naprowadzania pocisku rakietowego (P)

9. Implementacja wybranego algorytmu naprowadzania dla pocisku rakietowego (P)

10. Modelowanie 1 symulacja uktadu guidance—navigation—control pocisku rakietowego (P)
11. Analiza wptywu parametrow ukladu sterowania na trajektori¢ pocisku rakietowego (P)

12. Analiza wplywu opdznienia w uktadzie sterowania na trajektori¢ pocisku rakietowego (P)

13. Analiza wptywu parametréw masowych i momentoéw bezwtadnos$ci na dynamike pocisku
rakietowego (P)

14. Analiza Monte Carlo rozrzutu trajektorii pocisku rakietowego (P)

15. Modelowanie 1 symulacja dynamiki bezzalogowego statku powietrznego w przestrzeni
trojwymiarowej (P)

16. Modelowanie i symulacja lotu UAV z wykorzystaniem modelu sze$ciu stopni swobody (P)



17.
18.
19.
20.
21.

22.
23.

Modelowanie 1 symulacja sterowania ruchem UAV (P)

Modelowanie i symulacja uktadu guidance—navigation—control dla UAV (P)
Modelowanie 1 symulacja sterowania UAV z wykorzystaniem regulatora PID (P)
Modelowanie i symulacja sterowania UAV z wykorzystaniem regulatora LQR (P)

Analiza wptywu parametréw aerodynamicznych i zakldcen atmosferycznych na trajektori¢
UAV (P)

Modelowanie 1 symulacja detekcji zmiany stanu ruchu obiektu latajacego (P)

Analiza wptywu opdznienia detekcji manewru na predykcje¢ trajektorii obiektu latajacego (P)
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Proponowana tematyka prac przejsciowych

1.

NS ke

Projektowanie uktadéw automatycznego sterowania
Identyfikacja uktadéw dynamicznych

Modelowanie dynamiki obiektow ruchomych
Estymacja stanu uktadéw dynamicznych
Optymalizacja numeryczna

Filtracja danych pomiarowych

Zastosowanie metod “’soft computing” w sterowaniu obiektami latajacymi

Przykladowe tematy prac przejSciowych

1.

16.
17.
18.

Sterowanie $migtowcem bezzalogowym w zawisie z wykorzystaniem regulacji
PID /LQR /LQG / MPC

Opracowanie regulatora predykcyjnego dla sterowania wybranym obiektem latajacym

Strojenie ukladu automatycznego sterowania z wykorzystaniem metod optymalizacji
globalnej (PSO / GA)

Projekt regulatora rozmytego dla wybranego obiektu latajacego

Projekt uktadu poprawy statecznosci dla §migltowca bezzalogowego
Symulacja dynamiki silnika turbowatowego

Symulacja dynamiki motocykla elektrycznego

Wyznaczanie warunkow rownowagi dla $migtowca w funkcji predkosci lotu

Wyznaczanie osiagdw smigltowca z wykorzystaniem metody mocy

. Wyznaczanie osiggéw motocykla elektrycznego

. Estymacja stanu wybranego uktadu dynamicznego z wykorzystaniem filtracji Kalmana
. Sledzenie obiektow ruchomych w systemach katowo-odlegtosciowych

. Integracja INS/GPS

. Detekcja pomiarow odstajacych w uktadach nawigacyjnych

. Poro6wnanie algorytmow inspirowanych procesami biologicznymi w rozwiazywaniu zadan

optymalizacji globalnej
Identyfikacja modelu dynamiki $migtowca bezzalogowego
Identyfikacja dynamiki wybranego uktadu mechanicznego

Prace  programistyczne (zaproponowane przez studentow) z  wykorzystaniem
Matlab/Simulink/C++



