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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu Robotyka I: podstawy robotyki i sterowania

Przedmiot

Kierunek studiowSztuczna inteligencja Rok/semestr

Studia w zakresie (specjalnosg) 1/1

Poziom studidw Profil studiéw

Forma studiow Jezyk oferowanego przedmiotu

angielski
Wymagalnosé

Liczba godzin

Wyktad 30 Projekty/seminaria
Cwiczenia Inne (np. online)
Laboratoria 30

Liczba punktéw ECTS 4

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr hab. inz. Dominik Belter, prof. PP

e-mail: dominik.belter@put.poznan.pl
tel: +48 61 665 2809

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

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Michat Nowicki

e-mail: michal.nowicki@put.poznan.pl

ul. Piorowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza dotyczgca matematyki w zakresie operacji na macierzach i rownan rézniczkowych.
Podstawowe umiejetnosci programowania w jezyku Python, umiejetnosc¢ interpretacji kodu napisanego
w jezyku C++.
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Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentdw z giéwnymi narzedziami dotyczacymi robotyki i teorii
sterowania. Studenci poznajg podstawowe metody, techniki oraz algorytmy zwigzane z
przeksztatceniami dla bryt sztywnych w przestrzeni 3D, kinematyka ramion robotycznych, systemami
sterowania, modelowaniem systemow dynamicznych i estymacji ich stanu. Przedstawiane sg réwniez
systemy percepcji i zasady dziatania réznych typdw sensorow stosowanych w robotyce mobilne;j.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

K1st_W4: zna i rozumie podstawowe techniki, metody, algorytmy oraz narzedzia wykorzystywane w
procesie rozwigzywania zadan informatycznych oraz probleméw sztucznej inteligencji, w tym m.in. do
grupowania, klasyfikacji, optymalizacji oraz wspomagania decyzji

K1st_W5: ma podstawowg wiedze o istotnych kierunkach rozwoju i najwazniejszych osiggnieciach
sztucznej inteligencji rozumianej jako istotna dziedzina informatyki czerpigca z osiggniec¢ innych
dyscyplin naukowych oraz dostarczajaca dla nich rozwigzan o potencjale praktycznym; zna historie i
aktualne trendy w sztucznej inteligencji

K1st W6 ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie podstawowg wiedze z zakresu architektury
komputerdw oraz robotyki, przydatng do modelowania, projektowania oraz kontroli systeméw
komputerowych oraz robotycznych

K1st_W9 ma wiedze nt. bezpieczenstwa, zagrozen oraz zagadnien etycznych zwigzanych z tworzeniem
oraz wykorzystaniem systeméw informatycznych ze szczegélnym uwzglednieniem sztucznej inteligencji

Umiejetnosci

K1st_U3: potrafi formutowac i rozwigzywac ztozone problemy dotyczgce eksploracji danych,
optymalizacji oraz podejmowania decyzji, stosujgc odpowiednio dobrane metody takie jak algorytmy
grupowania, techniki klasyfikacji, podejscia do optymalizacji, metody przeszukiwania grafu lub narzedzia
analizy decyzji

K1st_U7 potrafi dokonac krytycznej analizy oraz oceny sposobu funkcjonowania systemoéw
informatycznych oraz dziatania metod sztucznej inteligencji

K1st_U9: ma umiejetnosé prostej adaptacji istniejgcych oraz formutowania i implementacji nowych
algorytmoéw w jezyku Python, w tym algorytmow typowych dla réznych nurtéw sztucznej inteligencji
takich jak eksploracja danych, uczenie maszynowe, sztuczne sieci neuronowe, analiza decyzji lub
optymalizacja

K1st_U11: potrafi wykorzystywac oraz adaptowaé modele zachowan inteligentnych (np. algorytmy
ewolucyjne, sztuczne sieci neuronowe czy metody wspomagania decyzji) oraz narzedzia informatyczne
symulujace te zachowania

K1st_U12: potrafi modelowacd, projektowac oraz kontrolowac proste systemy robotyczne
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Kompetencje spoteczne

K1st_K1: rozumie, ze w informatyce ze szczegdlnym uwzglednieniem sztucznej inteligencji wiedza i
umiejetnosci bardzo szybko stajg sie przestarzate, dostrzegajgc przy tym potrzebe ciggtego doksztatcania
oraz podnoszenia wtasnych kompetencji

K1st_K2: ma $wiadomos¢ istotnosci wiedzy i badan naukowych zwigzanych z informatyka i sztuczng
inteligencjg w rozwigzywaniu praktycznych probleméw o kluczowym znaczeniu dla funkcjonowania
jednostek, firm, organizacji oraz catego spoteczenistwa w takich przyktadowych obszarach zastosowan
jak transport, ochrona zdrowia, edukacja, bezpieczenstwo publiczne czy rozrywka

K1st_K3: zna przyktady wadliwie dziatajgcych systemow sztucznej inteligencji, ktére doprowadzity do
strat ekonomicznych, spotecznych lub srodowiskowych

K1st_K5: potrafi myslec i dziata¢ w sposdb przedsiebiorczy, m.in. znajdujac komercyjne zastosowania dla
tworzonych systemow sztucznej inteligencji, majgc na uwadze nie tylko korzysci ekonomiczne, ale
rowniez aspekty prawne i spoteczne

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktady: zaliczenie przeprowadzone na ostatnim wyktadzie. Studenci muszg rozwigzac test sktadajacy
sie z 31 pytan. Kazde zadania ma 4 odpowiedzi, z ktorych jedna jest poprawna. Punkty za zadania sg
sumowane i nastepujgce skala jest wykorzystywana do okreslenia oceny: <50% - 2.0, [50% , 60%) - 3.0,
[60% , 70%) - 3.5, [70% , 80%) - 4.0, [80% , 90%) - 4.5, and [90% , 100%] - 5.0.

Laboratoria: Zaliczenie w formie quizu na ostatnich zajeciach obejmujgcego praktyczne aspekty zadan
realizowanych w formie instrukcji w trakcie laboratoriéw. Test sktada sie z 30 pytan, kazde pytanie ma 4
odpowiedzi, gdzie 1 odpowied? jest poprawna. Punkty za zadania s3 sumowane i nastepujgce skala jest
wykorzystywana do okreslenia oceny: <50% - 2.0, [50% , 60%) - 3.0, [60% , 70%) - 3.5, [70% , 80%) - 4.0,
[80% , 90%) - 4.5, and [90% , 100%] - 5.0.

Tresci programowe

1. Wprowadzenie do robotyki, gtéwne dziedziny zastosowan oraz przyktadowe zastosowania z ostatnich
lat oraz gtéwne trendy rozwojowe.

2. Wprowadzenie do Robot Operating System

3. Programowanie w Robot Operating System

4. Przeksztatcenia i podstawowe koncepty w robotyce
5. Kinematyka faficuchéw kinematycznych

6. Podstawowe koncepty w teorii sterowania

7. Reprezentacja obiektéw w przestrzeni stanu
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8. Obserwatory stanu i filtr Kalmana.

9. Systemy percepcji w robotyce

10. Klasyczne systemy wizyjne w robotyce
11. Roboty mobilne

Metody dydaktyczne

Wyktad: slajdy multimedialne dotyczgce réznych dziedzin robotyki i teorii sterowania, ilustrowane
przyktadami i scenariuszami aplikacji.

Laboratoria: rozwigzywania zadan programistycznych i uruchamianie gotowego oprogramowania
wykorzystywanego w robotyce.

Literatura

Podstawowa
Mark Mitchell, Jeffrey Oldham, Alex Samuel, Advanced Linux Programming, Robot Operating System
(ROS), Springer 2016

Kabzinski Jacek, Teoria Sterowania, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2021

Podstawy robotyki, Teoria i elementy manipulatorow i robotéw, praca zbiorowa pod redakcjg Adama
Moreckiego i J6zefa Knapczyka, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne

Uzupetniajaca
Tutorial ROS: http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials

D Belter, P Skrzypczynski, Rough terrain mapping and classification for foothold selection in a walking
robot, Journal of Field Robotics 28 (4), 497-528

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 103 4,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 53 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 50 2,0
laboratoryjnych, przygotowanie do zaliczenia, wykonanie projektu)*
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