Politechnika todzka
Instytut Elektroniki

PLAN PRACY DYPLOMOWEJ MAGISTERSKIEJ

Tytut pracy: System unikania kolizji dla ugdzenia mobilnego

Tytut pracy w j ezyku angielskim: Collision-avoidance system for controlling molplatforms.
Opiekun pracy: KrzysztofSlot

Dodatkowy opiekun pracy:

Cel i zakres pracy:

Celem pracy jest realizacja systemu sterowaniaemalrzdzenia mobilnego, ktory korzysiaj z
informacji z sensoréw (np. ultradickowego czujnika odleghai) umazliwia unikanie kolizji.
Analiza danych i wypracowywanie odpowiednich dechz{lzie realizowane przyzyciu logiki
rozmytej — popularnej i efektywnej obliczeniowoaségii sztucznej inteligencji. Opracowane
algorytmy leda testowane w warunkach rzeczywistych, w istgin urzadzeniu mobilnym.
Wymagania w stosunku do studenta (np. znajon$é jezyka programowania lub jezyka obcego):

Umiejetnos¢ programowania wegykach C i C++, podstawowa wiedza z zakresu praetavsa
obrazow.

Literatura podstawowa:

Materiaty zostam udostpnione przez prowadezego

tédz, dn. 2010-04-16 (podpis opiekuna)

Deklaruj @ wybor powy zszego tematu
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1 Wybra: rodzaj studiéw stosgf oznaczenia jak pote;:

S1 - studia stacjonarne 1-go stopnia, NS1 — shidiacjonarne 1-go stopnia,

S2 - studia stacjonarne 2-go stopnia, NS2 — shidi&acjonarne 2-go stopnia,

SM - stacjonarne jednolite magisterskie, S| — etajne iynierskie, NSI — niestacjonarnezimierskie,
SMU - stacjonarne magisterskie uzupetgaj NSMU — niestacjonarne magisterskie uzupejoigj




