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POLITECHNIKA POZNAŃSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACJI PUNKTÓW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Systemy wizyjne i spektralne w automatyzacji [N2AiR1-ISA>SWiSwA]

Przedmiot
Kierunek studiów
Automatyka i robotyka

Rok/Semestr
1/2

Studia w zakresie (specjalność)
Inteligentne systemy automatyki
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Poziom studiów
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Wymagalność
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20
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0
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0

Liczba punktów ECTS
2,00

Koordynatorzy
dr hab. inż. Konrad Urbański
konrad.urbanski@put.poznan.pl

Wykładowcy

Wymagania wstępne
Wiedza: Student rozpoczynający ten przedmiot powinien posiadać wiedzę z automatyki i robotyki 
odpowiadającej 6 poziomowi Polskiej Ramy Kwalifikacji, w szczególności wiedzę z zakresu cyfowej obróbki 
sygnałów i programowania. Umiejętności: Student powinien posiadać umiejętność rozwiązywania i 
implementacji problemów cyfrowego przetwarzania sygnałów z zakresu automatyki i robotyki oraz 
umiejętność pozyskiwania informacji ze wskazanych źródeł. Powinien również rozumieć konieczność 
poszerzania swoich kompetencji i być gotowy do podjęcia współpracy w zespole. Kompetencje społeczne: 
Ponadto w zakresie kompetencji społecznych student musi przejawiać takie cechy jak uczciwość, 
odpowiedzialność, wytrwałość, ciekawość poznawczą, kreatywność, kulturę osobistą, szacunek dla innych 
ludzi.

Cel przedmiotu
1. Przekazanie studentom wiedzy dotyczącej budowy, działania i zastosowania sensorów wizyjnych i 
spektralnych. 2. Rozwijanie u studentów umiejętności zastosowania algorytmów cyfrowego przetwarzania 
sygnałów na danych z sensorów wizyjnych i spektralnych. 3. Kształtowanie u studentów znaczenia 
znajomości technologii i zaleceń związanych z budową i programowaniem interfejsów wymiany danych.

Przedmiotowe efekty uczenia się
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Wiedza
1. Student ma szczegółową wiedzę z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemów 
sensorycznych; [K2_W6]
2. ma wiedzę o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiągnięciach z zakresu automatyki i 
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych [K2_W12]
Umiejętności
1. Student potrafi korzystać z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnałów w tym sygnału 
wizyjnego oraz ekstrahować informacje z analizowanych sygnałów; [K2_U11]
2. potrafi zintegrować i zaprogramować specjalizowane systemy zrobotyzowane; [K2_U12]
3. potrafi dobrać i zintegrować elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-sterującego w tym: 
jednostkę sterującą, układ wykonawczy, układ pomiarowy oraz moduły peryferyjne i komunikacyjne; 
[K2_U13]
4. potrafi ocenić przydatność i możliwość wykorzystania nowych osiągnięć (w tym technik i technologii) w 
zakresie automatyki i robotyki; [K2_U16]
Kompetencje społeczne
1. Student posiada świadomość konieczności profesjonalnego podejścia do zagadnień technicznych, 
skrupulatnego zapoznania się z dokumentacją oraz warunkami środowiskowymi, w których urządzenia i ich 
elementy mogą funkcjonować; [K2_K4]

Metody weryfikacji efektów uczenia się i kryteria oceny
Efekty uczenia się przedstawione wyżej weryfikowane są w następujący sposób:
Efekty uczenia się przedstawione wyżej weryfikowane są w następujący sposób:
Ocena formująca:
a) w zakresie wykładów:
na podstawie zadań domowych i odpowiedzi na pytania dotyczące materiału omówionego na poprzednich 
wykładach,
b) w zakresie laboratorium:
na podstawie oceny znajomości i zrozumienia bieżących zagadnień prezentowanych w ramach przedmiotu.
Ocena podsumowująca:
a) w zakresie wykładów weryfikowanie założonych efektów kształcenia realizowane jest przez:
i. ocenę wiedzy i umiejętności wykazanych na zaliczeniu pisemnym w formie testu
ii. omówienie wyników zaliczenia.
b) w zakresie laboratorium weryfikowanie założonych efektów kształcenia realizowane jest przez:
i. ocenę przygotowania studenta do poszczególnych zajęć,
ii. ocenianie ciągłe, na każdych zajęciach (odpowiedzi ustne) - premiowanie przyrostu umiejętności 
posługiwania się poznanymi zasadami i metodami,
iii. ocenę zadań przygotowywanych częściowo w trakcie zajęć, a także po ich zakończeniu.
Uzyskiwanie dodatkowych punktów za aktywność podczas zajęć, w szczególności za:
i. samodzielną budowę systemu kontrolno-pomiarowego z sensorami wizyjnymi oraz spektralnymi i 
opracowanie dokumentacji,
ii. efektywność zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwiązywania zadanego problemu
iii. uwagi związane z udoskonaleniem materiałów dydaktycznych.

Treści programowe
Narzędzia i środowiska programowania związane z tematyką wykładu
Wybrane zagadnienia detekcji i klasyfikacji
Wybrane zagadnienia przetwarzania obrazów
Zastosowanie sprzężenia wizyjnego w sterowaniu

Tematyka zajęć
Program wykładu obejmuje następujące zagadnienia:

 1. Sprzętowe aspekty przetwarzania obrazu: podstawowe pojęcia z zakresu optyki i kamer cyfrowych
 2. Środowisko pracy wykorzystujące system Linux, język programowania Python, programowanie GUI, 
specjalizowane biblioteki computer vision
 3. Detektor Viola-Jones: zasada działania, sposoby użycia, tworzenie własnych detektorów, wykorzystanie 
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w sterowaniu
 4. Klasyfikacja obiektów z wykorzystaniem PCA (principal component analysis): zasada działania, 
tworzenie własnych systemów detekcji, wykorzystanie w sterowaniu
 5. Podstawowe transformacje morfologiczne, zastosowanie w układach automatyki
 6. Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych do sterowania wizyjnego.

Program zajęć laboratoryjnych obejmuje:

 1. Podstawowe operacje związane z przetwarzaniem sprzętowym obrazu: obliczenia na bazie obrazu, 
podstawowe metody przetwarzania obrazu
 2. Detekcja z użyciem V-J
 3. Klasyfikacja obrazów i redukcja wymiarowości danych - principal component analysis (PCA)
 4. Tworzenie własnych detektorów
 5. Wykorzystanie sprzężenia wizyjnego w sterowaniu.

Metody dydaktyczne
1. Wykład: prezentacja multimedialna ilustrowana danymi literaturowymi i przykładowymi projektami
2. Zajęcia laboratoryjne: wykorzystanie systemu z sensorem wizyjnym i/lub spektralnym, środowisko do 
gromadzenia i przetwarzania sygnałów cyfrowych, stanowiska laboratoryjne wyposażone w kamery.
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Bilans nakładu pracy przeciętnego studenta

Godzin ECTS

Łączny nakład pracy 60 2,00

Zajęcia wymagające bezpośredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00

Praca własna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajęć 
laboratoryjnych/ćwiczeń, przygotowanie do kolokwiów/egzaminu, 
wykonanie projektu)

30 1,00


