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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Informatyki

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Interfejsy cztowiek - robot 1010535141010559240
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogélnoakademicki 214

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Systemy automatyki i robotyki polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien niestacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 12 Cwiczenia: -  Laboratoria: 12 Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)
kierunkowy z danego kierunku

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

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Damian Cetnarowicz dr inz. Julian Balcerek

email: damian.cetnarowicz@put.poznan.pl email: julian.balcerek@put.poznan.pl
tel. -5935 tel. -5936

Wydziat Informatyki Wydziat Informatyki

ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan ul.Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadaé wiedze z podstaw teorii sygnatow
1 Wiedza: oraz przetwarzania sygnatow i informaciji.

L . Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania podstawowych problemoéw z zakresu

2 Umiejetnosci: | przetwarzania sygnatéw, informatyki, teorii informacji oraz umiejetnosé pozyskiwania informagji
ze wskazanych zrédet, w tym takze z sieci Internet i bazy publikacji naukowych IEEE Xplore.
Powinien réwniez rozumie¢ koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji i byé gotowy do
podjecia wspotpracy w zespole.

3 Kompetencje | Ponadto powinien przejawiaé takie cechy jak uczciwo$é, odpowiedzialnosé, wytrwatose,
spoleczne ciekawo$¢ poznawczg, kreatywnosé, kulture osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom wiedzy o metodach wykorzystywanych w interfejsach cztowiek-robot oraz w zakresie cyfrowego
przetwarzania sygnatéw w systemach wizyjnych.

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania probleméw dotyczacych przetwarzania danych w interfejsach
cztowiek-robot.

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej i wykorzystania oprogramowania oraz sprzetu laboratoryjnego
dostepnego na zajeciach do realizacji okre$lonych zadan.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma poszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu wybranych dziatéw matematyki niezbedng do formutowania i rozwigzywania
ztozonych zadan z zakresu teorii sterowania, optymalizacji, modelowania, identyfikacji i przetwarzania sygnatéw - [K_W1]

2. ma szczegdtowg wiedze w zakresie metod sztucznej inteligencji i ich zastosowania w systemach automatyki i robotyki -
[K_W2]

3. ma szczegotowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow sensorycznych - [K_W6]
4. ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki - [K_W10]

Umiejetnosci:

1. potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu wizyjnego oraz ekstrahowac
informacje z analizowanych sygnatéw - [K_U11]

2. potrafi zintegrowaé i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane - [K_U12]

Kompetencje spoteczne:

1. posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wlasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole i
ponoszenia odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ zespotem, wyznaczac cele i okreslac¢

priorytety prowadzace do realizacji zadania - [K_K3]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materialu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie laboratoriéw:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan.

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadéw - weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest dwoma sposobami wybieranymi
przez studentéw przez:

i. ocena wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowym; karta zawiera 10 pytan,
zdobycie 50% liczby punktéw oznacza ocene pozytywna, pytania sg uszczegétowiong wersjg zagadnien udostepnianych
studentom w celu przygotowania sie do egzaminu,

ii. ocena wiedzy i umiejetnosci zawartych w pisemnym opracowaniu wybranego zagadnienia zwigzanego z interfejsem
cztowiek - komputer,

b) w zakresie laboratoriéw weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) - premiowanie przyrostu umiejetnosci postugiwania sie
poznanymi zasadami i metodami,

ii. ocene sprawozdania przygotowywanego w trakcie zaje¢; sprawozdanie pozwala na zdobycie 10 punktéw, uzyskanie 50%
liczby punktéw daje ocene pozytywng; ocena ta uwzglednia takze umiejetnos¢ pracy w zespole 2-3 osobowym.

Uzyskiwanie dodatkowych punktéw za aktywnos$¢ podczas zaje¢, w szczegolnosci za:

i. oméwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iii. umiejetno$¢ wspdtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujacego zadanie szczegétowe w laboratorium,

iv. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

v. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw, umozliwiajgce biezgce doskonalenie procesu dydaktycznego.

Tresci programowe
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Program wyktadu obejmuje nastepujace zagadnienia:

1. Wspotczesne przetworniki sygnatéw informacyjnych: przetworniki wykorzystywane do komunikacji cztowieka z maszyng -
od mikrofonu, poprzez przetwornik obrazu, do skaneréw tréjwymiarowych.

2. Algorytmy sztucznej inteligencji: algorytmy przetwarzajgce sygnaty informacyjne z przetwornikéw, formutowanie wektora
cech, redukcja wymiarowosci (selekcja, ekstrakcja); uczenie maszynowe, klasyfikacja danych.

3. Mowa jako sygnat komunikacji: metody reprezentacji sygnatu mowy, algorytmy klasyfikacji pozwalajgce na identyfikacje
mowcy lub na rozpoznawanie mowy.

4. Obraz jako informacja o otoczeniu robota: algorytmy przetwarzania sygnatu z przetwornika obrazu, rozpoznawanie twarzy,
rozpoznawanie i sledzenie obiektéw ruchomych.

5. Gesty jako sygnaty komunikacji: rozpoznawanie gestow wizualnych stuzgcych do sterowania robotem.

6. Uktady sprzetowe do przetwarzania sygnatéw: platformy z mikrokontrolerami oraz procesorami sygnatowymi, pozwalajgce
na implementacje algorytmow przetwarzania sygnatow informacyjnych.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie 2-godzinnych éwiczen, odbywajgcych sie w laboratorium. Cwiczenia
realizowane sg przez zespoty 2/3-osobowe.

Program zaje¢ laboratoryjnych obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Interfejsy stereowizyjne do pozyskiwania i przegladania obrazéw: metody pozyskiwania obrazéw stereoskopowych, metody|
przegladania obrazow tréjwymiarowych, tworzenie wizualizacji obrazu tréjwymiarowego na podstawie obrazéw
stereoskopowych, wywotywanie wrazenia tréjwymiarowego w wyniku przetwarzania obrazu.

2. Interfejsy stereowizyjne oparte na obliczaniu odlegtosci robota do obiektéw: mapa gtebokosci obrazu, tworzenie obrazéw
tréjwymiarowych w oparciu o0 mape gtebokosci, konwersja 2D do 3D, mechanizm powstawania luk informacyjnych i
redundancji informacji w obrazie, zapetnianie obszaréw luk informacyjnych w obrazie.

3. Zastosowanie jednowymiarowych kodéw kreskowych w interfejsach cztowiek-robot: istniejgce systemy koddw kreskowych,
zastosowanie kodow kreskowych, analiza zawartosci informacyjnej w kodach kreskowych, problemy z odczytem kodow
kreskowych, kod kreskowy EAN-13, weryfikacja poprawnosci kodu kreskowego, testowy program w srodowisku Matlab do
przetwarzania kodu EAN-13.

4. Zastosowanie dwuwymiarowych kodéw kreskowych w interfejsach cztowiek-robot: kody QR, metody detekcji kodéw QR,
przetwarzanie dwuwymiarowych kodéw kreskowych przy pomocy metod przetwarzania obrazow.

5. Systemy wizyjne do identyfikacji obiektéw w interfejsach cztowiek-robot: interfejs do rozpoznawania numeréw tablic
rejestracyjnych, eksperymenty w srodowisku Matlab dotyczace odczytu numerdw tablic rejestracyjnych z obrazow, wpltyw
parametrow obrazu, zaszumienia i innych znieksztatcen obrazu na poprawnos$c¢ rozpoznawania, sledzenie, segmentacja i
klasyfikacja obiektéw w interfejsach cztowiek-robot.

6. Uktady automatyki w interfejsach cztowiek-robot: symulacja wybranych uktadéw automatyki wystepujgcych w interfejsach
cztowiek-robot, wybrane problemy i metody stosowane w interfejsach cztowiek-robot.

Metody dydaktyczne:

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan,
pokaz multimedialny, demonstracja

2. Zajecia laboratoryjne: badania symulacyjne w $rodowisku Matlab, ¢wiczenia praktyczne, rozwigzywanie zadan,
przeprowadzanie eksperymentoéw, dyskusja, analiza wynikéw, praca zespotowa

Literatura podstawowa:

1. Computer vision - algorithms and applications, Szeliski R., Springer, 2011

2. 3D computer vision - efficient methods and applications, Wohler Ch., Springer, 2009

3. Information theory in computer vision and pattern recognition, Escolano F., Suau P., Bonev B., Springer, 2009

Literatura uzupetniajaca:
1. Visual perception for manipulation and imitation in humanoid robots, Azad P., Springer, 2009
2. Autonomous land vehicles - steps towards service robots, Berns K., von Puttkamer E., Springer, 2009

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)
1. udziat w wyktadach 12
2. udziat w zajeciach laboratoryjnych 12
3. przygotowanie do zajec¢ laboratoryjnych 18
4. udziat w konsultacjach (mogg by¢ realizowane drogg elektroniczng) zwigzanych z realizacjg 2
procesu ksztalcenia, w szczegoélnosci éwiczen laboratoryjnych 12

5. zapoznanie si¢ ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = | 1g
1 godz.), 120 stron

6. przygotowanie do zaliczenia wyktadu oraz udziat w egzaminie: 16 godz. + 2 godz.
7. omoéwienie wynikéw egzaminu
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Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
tgczny naktad pracy 75
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 29
Zajecia o charakterze praktycznym 30
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