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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ wiedze z podstaw informatyki oraz programowania
strukturalnego i obiektowego. W szczegdlnosci w zakresie algorytmicznego opisu problemow oraz budowy
struktur danych stosowanych w systemach autonomicznych. Z zagadnieh kierunkowych potrzebna jest
wiedza z podstaw robotyki, nowoczesnych sensoréw w robotyce oraz podstawowych narzedzi i metod
programowania robotoéw autonomicznych. Ponadto uzyteczna bedzie wiedza z systeméw wizyjnych,
uczenia maszynowego oraz metod i algorytmdéw planowania ruchu.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest przyblizenie studentom zagadnien zwigzanych z pojazdami autonomicznymi.
Szczegdlny nacisk bedzie ktadzion na apekty integracji systemow oraz wskazane bedzie w jaki sposéb w
pojadach autonomicznych tgczg sie zagadnienia zwigzane z robotykg, sensoryka, systemami wizyjnymi,
uczeniem maszynowym i planowaniem ruchu.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. ma szczegodtowg wiedze z zakresu systemow tworzgcych samochod autonomiczny



2. ma widze dotyczgcg zastosowan systemow wizyjnych i metod uczenia maszynowego w pojazdach
autonomicznych

3. ma wiedze z zakresu integracji systemow znajdujgcych sie w pojazdach autonomicznych oraz
wykorzystania narzedzi symulacyjnych w rozwoju i testowaniu wprowadzanych rozwigzan

4. ma wiedze z zakresu sterowania i planowania ruchu dla samochodéw autonomicznych

Umiejetnosci:

1. ma umiejetnos¢ analizy systemow znajdujgcych sie w pojazdach autonomincznych

2. ma umiejetnos¢ budowy alogorytméw sterowania i planowania ruchu dla samochodéw
autonomicznych z wykorzystaniem systemow symulacyjnych i rzeczywistych

3. ma umiejetnosc¢ integrowania danych z sensoréw znajdujacych sie w pojazdach autonomicznych oraz
przetwarzania ich metodami uczenia maszynowego

4. ma umiejetnos¢ z zakresu lokalizacji samochoddw autonomicznych i budowy mapy ich otoczenia

Kompetencje spoteczne:

1. rozumie, potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie

2. posiada gotowos$¢ do pracy w zespole i rozumie odpowiedzialnos¢ za wspolnie realizowane zadania
3. posiada swiadomosc¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w
tym jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje

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

A) W zakresie wyktaddéw weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia odbywa sie poprzez
przeprowadzenie egzaminu ustnego. Pytania sg losowane z bazy pytan utworzonej z zagadnien
wprowadzonych podczas wyktadu. Kazdy student otrzymuje 2 pytania na podstawie, ktorych nastepuje
ocena przyswojonego materiatu. Pytania oceniane sg tgcznie i w zaleznosci od kompletnosci odpowiedzi
udzielonej na kazde z nich wystawiana jest ocena korncowa.

B) W zakresie projektu, grupa studentéw rozwija samochod autonomiczny w skali 1/10. Proces rozwoju
bedzie przeprowadzany w symulatorze, a nastepnie na platformie rzeczywistej. Ocena ustalana jest na
podstawie biezgcych postepoéw w projekcie, wprowadzenie kazdej kolejnej funkcjonalnosci wyznaczonej
dla projektu skutkuje uzyskaniem wyzszej oceny.

Tresci programowe

-- wprowadzenie do pojazdow autonomicznych

-- czujniki w pojazdach autonomicznych

-- fuzja danych z czujnikéw bedgcych na wyposazeniu pojazdéw autonomicznych

-- wizja komputerowa w aspekcie autonomii pojazdow

-- architektury gtebokich sieci neuronowych uzywanych w rozwoju pojazdéw autonomicznych
-- systemy symulacyjne wapierajgce rozwd;j i testowanie samochoddw autonomicznych

-- lokalizacja i budowa mapy w ujeciu lokalnym i globalnym

-- planowanie ruchu z perspektywy pojazdéw autonomicznych

-- algorytmy sterowania samochodami autonomicznymi

-- systemy komunikacji dla samochodow autonomicznych -- poktadowe i miedzy pojazdami
-- integracja systeméw oraz bezpieczenstwo samochodéw autonomicznych

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

A) Wyktad: prezentacje multimedialne (slajdy) ilustrowane przyktadami analizowanymi na tablicy oraz
fragmentami kodu programu realizujgcymi wybrane tresci opisane podczas wyktadu

B) Projekt: omowienie zadan projektowych oraz wymogdéw dotyczgcych zaawansowania projektu dla
kazdego z progéw ocen. Projekt jest wykonywany jako zadanie programistyczne. Cotygodniowe
konsultacje projektowe, na ktérych studenci otrzymujg wsparcie prowadzgcego pozwalajgce na
kontynuacje prac w projekcie oraz oceniany jest postep prac.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 90 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiow/egzaminu,
wykonanie projektu)




