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prof. dr hab. inz. Piotr Skrzypczynski
piotr.skrzypczynski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadac rozszerzong wiedze z zakresu programowania,
podstaw architektury systeméw komputerowych i systeméw operacyjnych, algebry liniowej i optymalizaciji
dyskretnej. Powinien rowniez posiada¢ umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet.

Cel przedmiotu

Celem modutu jest opanowanie przez studentéw podstawowych koncepciji, metod i algorytmow
dotyczacych podstaw sztucznej inteligencji oraz jej wybranych obszaréw zwigzanych z robotykg. Do
wazniejszych celow szczegdtowych nalezg zrozumienie problemu reprezentacji wiedzy i zaznajomienie sie
z wybranymi metodami jej reprezentacji, w tym takze wiedzy niepewne;j i niepetnej, zapoznanie sie z
metodami wnioskowania, budowania i przeszukiwania przestrzeni standw, zapoznanie sie z metodami
probabilistycznymi stosowanymi w sztucznej inteligencji oraz ogdélne wprowadzenie do uczenia
maszynowego wraz z wybranymi algorytmami uczenia statystycznego i klasyfikacji. Wszystkie omawiane
zahadnienia ilustrowane sg przyktadami odnoszgcymi sie do robotyki.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza:



K _W ??ma??uporzgdkowang??i??pogtebiong??wiedze??w??zakresie??metod??sztucznej??inteligen
Cji??i??ich??zastosowania??w??systemach??automatyki??i??robotyki??sob., paz 21, 2023K2_W9 ma
uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systemow adaptacyjnych

Umiejetnosci:

K2_U10 potrafi wyznacza¢ modele prostych systemoéw i procesow, a takze wykorzystywac je do celow
analizy i projektowania uktadow automatyki i robotyki; K2_U26 potrafi skonstruowac¢ algorytm
rozwigzania ztozonego inietypowego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcegooraz
zaimplementowad, przetestowac i uruchomié go wwybranym srodowisku programistycznym na
platformie mikroprocesorowej;

K2_U25 potrafi skonstruowacé algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania inzynierskiego i
prostego problemu badawczego oraz zaimplementowac, przetestowac i uruchomi¢ go w wybranym
srodowisku programistycznym dla wybranych systeméw operacyjnych;

Kompetencje spoteczne:

K _K ??rozumie??potrzebe??i??zna??mozliwosci??ciggtego??doksztatcania??sie??-
??podnoszenia??kompetencji??zawodowych??osobistych??i??spotecznych??potrafi??inspirowac??i??or
ganizowac??proces??uczenia??sie??innych??0s6b??

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: egzamin pisemny (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu wyktadanych zagadnien:
koncepcji, metod, algorytméw. Laboratoria: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu
implementacji wybranych metod wprowadzonych podczas wykfadu (Puthon, C/C++),, oceny ze
sprawozdan.

Tre$ci programowe
Wyktad

Wprowadzenie - krétka historia Al i zwigzki z robotyka, definicje i obszary zastosowan
Typy i architektury systemoéw Al, przyktady zastosowan w robotyce.

Reprezentacja i przetwarzanie informacji symboliczne;.

Systemy regut i systemy ekspertowe, systemy oparte na wiedzy.

Pojecie przestrzeni standw i algorytmy przeszukiwania.

Metody reprezentowania niepewnej i nieckompletnej wiedzy oraz ich zastosowanie w robotyce.
Metody probabilistyczne w Al i sieci Bayesa.

Probabilistyczne modele grafowe.

Sieci semantyczne.

Koncepcje agentow i systemy (multi)agentowe.

Wprowadzenie do uczenia nadzorowanego i nienadzorowanego.

Statystyczne systemy uczgce.

Uwagi konncowe - kierunki wspolnego rozwoju Al i robotyki.

Laboratorium (kazdy temat obejmuje od 3 do 3 zajec)

Metody reprezentacji wiedzy i systemy regut.

Przeszukiwanie przestrzeni stanow w robotyce (Dijkstra, Floyd-Warshall, A*)
Niepewna i niekompletna wiedza - rozumowanie rozmyte w robotyce.
Zastosowanie reguty Bayesa i sieci Bayesa.

Zastosowanie modeli grafowych w robotyce (warunkowe pola losowe)
Wybrane metody uczenia statystycznego (klasyfikatory)

Tematyka zaje¢
Wyktad

Wprowadzenie - krétka historia Al i zwigzki z robotyka, definicje i obszary zastosowan
Typy i architektury systemoéw Al, przyktady zastosowan w robotyce.



Reprezentacja i przetwarzanie informacji symboliczne;.

Systemy regut i systemy ekspertowe, systemy oparte na wiedzy.
Pojecie przestrzeni stanow i algorytmy przeszukiwania.

Metody reprezentowania niepewnej i nieckompletnej wiedzy oraz ich zastosowanie w robotyce.
Metody probabilistyczne w Al i sieci Bayesa.

Probabilistyczne modele grafowe.

Sieci semantyczne.

Koncepcje agentéw i systemy (multi)Jagentowe.

Wprowadzenie do uczenia nadzorowanego i nienadzorowanego.
Statystyczne systemy uczgce.

Uwagi koncowe - kierunki wspolnego rozwoju Al i robotyki.

Laboratorium (kazdy temat obejmuje od 3 do 3 zajec)

Metody reprezentacji wiedzy i systemy regut.

Przeszukiwanie przestrzeni stanoéw w robotyce (Dijkstra, Floyd-Warshall, A*)
Niepewna i niekompletna wiedza - rozumowanie rozmyte w robotyce.
Zastosowanie reguty Bayesa i sieci Bayesa.

Zastosowanie modeli grafowych w robotyce (warunkowe pola losowe)
Wybrane metody uczenia statystycznego (klasyfikatory)

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana przyktadami 2. Cwiczenia laboratoryjne:
wykonanie zadan podanych przez prowadzgcego - ¢wiczenia praktyczne
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 40 1,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




