POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Interfejsy cztowiek - robot

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 2/4

Studia w zakresie (specjalnos¢) Profil studiow

Systemy automatyki i robotyki ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiéw Wymagalnos¢

niestacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
12 12 -
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktéw ECTS

2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
drinz. Damian Cetnarowicz drinz. Julian Balcerek

email: damian.cetnarowicz@put.poznan.pl email: julian.balcerek@put.poznan.pl

tel. 61 647 5935 tel. 61 647 5936

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
ul.Piotrowo 3a, 60-965 Poznan ul.Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
Wiedza: Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiadaé wiedze z podstaw teorii sygnatow
oraz przetwarzania sygnatow i informacji.

Umiejetnosci: Powinien posiada¢ umiejetnosé rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu
przetwarzania sygnatéw, informatyki, teorii informacji oraz umiejetno$é pozyskiwania informacji ze
wskazanych Zzrodet, w tym takze z sieci Internet i bazy publikacji naukowych IEEE Xplore. Powinien
rowniez rozumiec koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji i by¢ gotowy do podjecia wspétpracy w
zespole.
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Kompetencje Spoteczne: Ponadto powinien przejawiaé takie cechy jak uczciwosé, odpowiedzialnosé,
wytrwatos¢, ciekawos¢ poznawczg, kreatywnosé, kulture osobistg, 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 studentdw umiejetnosci rozwigzywania problemoéw dotyczgcych przetwarzania danych
w interfejsach cztowiek-robot.

3. Ksztattowanie u studentédw umiejetnosci pracy zespotowej i wykorzystania oprogramowania oraz
sprzetu laboratoryjnego dostepnego na zajeciach do realizacji okreslonych zadan.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

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 - [K2_W1]

2. ma szczegdtowq wiedze w zakresie metod sztucznej inteligencji i ich zastosowania w systemach
automatyki i robotyki - [K2_W?2]

3. ma szczegdtowq wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow
sensorycznych - [K2_W86]

4. ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki - [K2_W10]

Umiejetnosci
1. potrafi korzystaé z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu wizyjnego
oraz ekstrahowad informacje z analizowanych sygnatéw - [K2_U11]

2. potrafi zintegrowad i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane - [K2_U12]

Kompetencje spoteczne

1. posiada $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzagdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi
kierowac zespotem, wyznaczac cele i okreslaé priorytety prowadzgce do realizacji zadania - [K2_K3]

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadéw:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczace materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,
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b) w zakresie zaje¢ laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest
przez:

i ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych zajec laboratoryjnych (sprawdzian
"wejsciowy") oraz ocene umiejetnosci zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych,

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

iii. ocene sprawozdania przygotowywanego w trakcie zaje¢; ocena ta uwzglednia takze umiejetnos¢
pracy w zespole,

iv. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg ¢éwiczen laboratoryjnych przez kolokwium
zaliczeniowe na koricu semestru,

Uzyskiwanie dodatkowych punktow za aktywnos¢ podczas zajeé, w szczegdlnosci za:
i omowienia dodatkowych aspektdw zagadnienia,
ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iii. umiejetnos¢ wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegdétowe w
laboratorium,

iv. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatow dydaktycznych.
Ocena podsumowujaca:
a) w zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na kolokwium - pracy pisemnej zawierajacej pytania
problemowe oraz zadania obliczeniowe; zdobycie 50% liczby punktéw oznacza ocene pozytywna,
pytania sg uszczegdtowiong wersjg zagadnien udostepnianych studentom w celu przygotowania sie do
kolokwium,

ii. omoéwienie wynikéw kolokwium,

b) w zakresie zaje¢ laboratoryjnych jest oceng wypadkowg wynikajacg z ocen formujgcych.
Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

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

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

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

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

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie 2-godzinnych ¢éwiczen, odbywajgcych sie w laboratorium.
Cwiczenia realizowane s3 przez zespoty 2/3-osobowe.

Program zaje¢ laboratoryjnych obejmuje nastepujace zagadnienia:

1. Interfejsy stereowizyjne do pozyskiwania i przeglgdania obrazow - metody pozyskiwania obrazéw
stereoskopowych, metody przeglgdania obrazéw tréojwymiarowych, tworzenie wizualizacji obrazu
tréjwymiarowego na podstawie obrazéw stereoskopowych, wywotywanie wrazenia tréojwymiarowego w
wyniku przetwarzania obrazu.

2. Interfejsy stereowizyjne oparte na obliczaniu odlegtosci robota do obiektéw - mapa gtebi obrazu,
tworzenie obrazéw trojwymiarowych w oparciu o mape gtebi, zalezno$¢ pomiedzy odlegtoscig do
obiektu, a rozsunieciami widokéw obrazu, 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 - istniejace
systemy koddéw kreskowych, zastosowanie kodéw kreskowych, analiza zawartosci informacyjnej w
kodach kreskowych, problemy z odczytem kodéw 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 kodow QR, przetwarzanie dwuwymiarowych kodéw kreskowych przy pomocy metod
przetwarzania obrazéw.

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

6. System stereowizyjny do rozpoznawania detali obrazéw - pokaz i podsumowanie zajeé.

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

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

Literatura

Podstawowa
1. Marcin Sikorski, Interakcja cztowiek-komputer. Polsko-Japonska Wyzsza Szkota Technik
Komputerowych

Uzupetniajgca
1. Simon T. Machine, Vision and Human-machine Interface: Technologies, Applications and Challenges.

2. Jean-Philippe Thiran, Ferran Marques, Herve Bourlard, Multimodal Signal Processing. Theory and
Applications for Human-Computer Interactions, Elsevier Ltd. 2010

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny nakfad pracy 50 2,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 26 1,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 24 1,0
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiow/egzaminu,
wykonanie projektu)!

Iniepotrzebne skresli¢ lub dopisaé inne czynnosci



