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EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Systemy wizyjne i spektralne w automatyzacji [N2AIR1-ISA>SWiSwA]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka 1/2

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
Inteligentne systemy automatyki ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
10 20 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

2,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. inz. Konrad Urbanski
konrad.urbanski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadac¢ wiedze z automatyki i robotyki
odpowiadajgcej 6 poziomowi Polskiej Ramy Kwalifikacji, w szczegdlnosci wiedze z zakresu cyfowej obrébki
sygnatéw i programowania. Umiejetnosci: Student powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania i
implementacji problemow cyfrowego przetwarzania sygnatéw z zakresu automatyki i robotyki oraz
umiejetno$¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien rowniez rozumie¢ konieczno$c¢
poszerzania swoich kompetenciji i by¢ gotowy do podjecia wspotpracy w zespole. Kompetencije spoteczne:
Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi przejawiac takie cechy jak uczciwosgé,
odpowiedzialnos¢, wytrwatosc, ciekawos¢ poznawczg, kreatywnosc, kulture osobistg, szacunek dla innych
ludzi.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom wiedzy dotyczacej budowy, dziatania i zastosowania sensoréw wizyjnych i
spektralnych. 2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci zastosowania algorytméw cyfrowego przetwarzania
sygnatéw na danych z sensorow wizyjnych i spektralnych. 3. Ksztattowanie u studentéw znaczenia
znajomosci technologii i zalecen zwigzanych z budowg i programowaniem interfejséw wymiany danych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza

1. Student ma szczego6towg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systeméw
sensorycznych; [K2_WG]

2. ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych [K2_W12]

Umiejetnosci

1. Student potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu
wizyjnego oraz ekstrahowac informacje z analizowanych sygnatéw; [K2_U11]

2. potrafi zintegrowac i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane; [K2_U12]

3. potrafi dobrac i zintegrowac elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-sterujgcego w tym:
jednostke sterujgcy, uktad wykonawczy, uktad pomiarowy oraz moduty peryferyjne i komunikacyjne;
[K2_U13]

4. potrafi oceni¢ przydatnosc¢ i mozliwo$¢ wykorzystania nowych osiggnie¢ (w tym technik i technologii) w
zakresie automatyki i robotyki; [K2_U16]

Kompetencje spoteczne

1. Student posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich
elementy moga funkcjonowac; [K2_K4]

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

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formujgca:

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie zadan domowych i odpowiedzi na pytania dotyczgce materialtu oméwionego na poprzednich
wyktadach,

b) w zakresie laboratorium:

na podstawie oceny znajomosci i zrozumienia biezgcych zagadnien prezentowanych w ramach przedmiotu.
Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wykftadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na zaliczeniu pisemnym w formie testu

ii. omowienie wynikéw zaliczenia.

b) w zakresie laboratorium weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych zajeé,

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

iii. ocene zadan przygotowywanych czesciowo w trakcie zajec, a takze po ich zakonczeniu.
Uzyskiwanie dodatkowych punktéw za aktywnos$¢ podczas zaje¢, w szczegolnosci za:

i. samodzielng budowe systemu kontrolno-pomiarowego z sensorami wizyjnymi oraz spektralnymi i
opracowanie dokumentacji,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu

iii. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatow dydaktycznych.

Tresci programowe

Narzedzia i Srodowiska programowania zwigzane z tematykag wyktadu
Wybrane zagadnienia detekcji i klasyfikacji

Wybrane zagadnienia przetwarzania obrazéw

Zastosowanie sprzezenia wizyjnego w sterowaniu

Tematyka zaje¢
Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Sprzetowe aspekty przetwarzania obrazu: podstawowe pojecia z zakresu optyki i kamer cyfrowych

2. Srodowisko pracy wykorzystujgce system Linux, jezyk programowania Python, programowanie GUI,
specjalizowane biblioteki computer vision

3. Detektor Viola-Jones: zasada dziatania, sposoby uzycia, tworzenie wtasnych detektoréw, wykorzystanie



w sterowaniu

4. Klasyfikacja obiektéw z wykorzystaniem PCA (principal component analysis): zasada dziatania,
tworzenie wtasnych systemow detekcji, wykorzystanie w sterowaniu

5. Podstawowe transformacje morfologiczne, zastosowanie w uktadach automatyki

6. Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych do sterowania wizyjnego.

Program zaje¢ laboratoryjnych obejmuije:

1. Podstawowe operacje zwigzane z przetwarzaniem sprzetowym obrazu: obliczenia na bazie obrazu,
podstawowe metody przetwarzania obrazu

2. Detekcja z uzyciem V-J

3. Klasyfikacja obrazéw i redukcja wymiarowosci danych - principal component analysis (PCA)

4. Tworzenie wtasnych detektoréw

5. Wykorzystanie sprzezenia wizyjnego w sterowaniu.

Metody dydaktyczne

1. Wykifad: prezentacja multimedialna ilustrowana danymi literaturowymi i przyktadowymi projektami
2. Zajecia laboratoryjne: wykorzystanie systemu z sensorem wizyjnym i/lub spektralnym, srodowisko do
gromadzenia i przetwarzania sygnatéw cyfrowych, stanowiska laboratoryjne wyposazone w kamery.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 60 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




