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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Sensoryka i systemy wizyjne 1010332121010332742
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka (brak) 1/2

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 3 Cwiczenia: -  Laboratoria: 2  Projekty/seminaria: - 6
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 6 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. Inz. Andrzej Kasinski, prof. nadzw
email: Andrzej.Kasinski@put.poznan.pl
tel. 61 6652365

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Wiedza z matematyki w zakresie studiéw | stopnia.
1 Wiedza:
L. . . | Umiejetnos¢ programowania w jezyku wysokiego poziomu.
2 Umiejetnosci:
3 Kompetencje | Umiejetnos¢ pracy w zespole.
spoteczne

Cel przedmiotu:
Budowa i dziatanie sensoréw i tele-sensoréw stosowanych w robotyce. Podstawy przetwarzania obrazéw. Technika wizyjna

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:
1. Ma specjalizowana wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemoéw sensorycznych. - [KW_09+++]
Umiejetnosci:

1. Potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu wizyjnego oraz ekstrahowaé
informacje z analizowanych sygnatéw. - [KU_12+++]

2. Potrafi skonstruowa¢ algorytm rozwigzania ztozonego zadania pomiarowego. - [KU_08++]
Kompetencje spoteczne:

1. Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacjag oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich elementy mogg funkcjonowag. - [KU_04++]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Zaliczenie cyklu éwiczen laboratoryjnych i projektu zespotowego.Egzamin testowy przekrojowy (test wielokrotnego wyboru).

Tresci programowe

Sensory stanu robota (potozenia, predkosci, przyspieszen i sity). Wykorzystanie danych sensorycznych w uktadzie sterowania
robota. Mikrosensory i technologia MEMS. Pomiary wielkosci charakteryzujgcych srodowisko robota. taczenie danych
pomiarowych w modele dla celéw sterowania. Elementy optyki, fotometrii i kolorymetrii. Modele kamer i ich kalibracja.
Podstawy stereopsji. Poprawianie i filtracja obrazéw cyfrowych. Przetwarzanie obrazéw binarnych i tonalnych. Metody
morfologii matematycznej. Podstawy segmentacji obrazéw. Modele obiektéw i ich cechy wizualne. Detekcja i ekstrakcja cech
na obrazach. Sledzenie obiektéw w sekwencji obrazéw. Rekonstrukcja ruchu obiektéw na scenie.
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Literatura podstawowa:

1. R. Gonzales, R. Woods. Digital Image Processing. Addison-Wesley, 1993.

2. R. Jain, R. Kasturi, B.G. Schunck. Machine Vision. McGraw & Hill, New York, 1995.

3. D. A. Forsyth, J. Ponce, Computer Vision. A Modern Approach. Prentice Hall, Upper Saddle River NJ 2003.
Literatura uzupetniajaca:

1. T. Pavlidis. Grafika i przetwarzanie obrazéw. Algorytmy.WNT Warszawa 1986.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)
1. Wyktad 45
2. Laboratorium 30
3. Egzamin i konsultacje 15
4. Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych, opracowywanie sprawozdan 30
5. Przygotowanie do egzaminu/zalicznie wyktadu 30

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
t3czny naktad pracy 150 6
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 90
Zajecia o charakterze praktycznym 60 2
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