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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++.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z gtdwnymi narzedziami dotyczgacymi robotyki i teorii
sterowania. Studenci poznajg podstawowe metody, techniki oraz algorytmy zwigzane z przeksztatceniami
dla bryt sztywnych w przestrzeni 3D, kinematykg ramion robotycznych, systemami sterowania,
modelowaniem systemow dynamicznych i estymac;ji ich stanu. Przedstawiane sg rowniez systemy
percepciji i zasady dziatania roznych typdéw sensorow stosowanych w robotyce mobilnej.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

K1st_W4: zna i rozumie podstawowe techniki, metody, algorytmy oraz narzedzia wykorzystywane w
procesie rozwigzywania zadan informatycznych oraz problemdéw 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 osiggnie¢ innych
dyscyplin naukowych oraz dostarczajgca dla nich rozwigzan o potencjale praktycznym; zna historig i
aktualne trendy w sztucznej inteligencji

K1st_ W6 ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie podstawowg wiedze z zakresu architektury
komputeréw oraz robotyki, przydatng do modelowania, projektowania oraz kontroli systemow
komputerowych oraz robotycznych

K1st_W9 ma wiedze nt. bezpieczenstwa, zagrozen oraz zagadnien etycznych zwigzanych z tworzeniem
oraz wykorzystaniem systemoéw informatycznych ze szczegdélnym 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 dokona¢ krytycznej analizy oraz oceny sposobu funkcjonowania systeméw
informatycznych oraz dziatania metod sztucznej inteligenciji

K1st_U9: ma umiejetnos¢ prostej adaptaciji istniejacych oraz formutowania i implementacji nowych
algorytmow w jezyku Python, w tym algorytmow typowych dla réznych nurtow sztucznej inteligencji
takich jak eksploracja danych, uczenie maszynowe, sztuczne sieci neuronowe, analiza decyzji lub
optymalizacja

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

K1st_U12: potrafi modelowaé, projektowac oraz kontrolowac proste systemy robotyczne

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 kompetenciji

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

K1st_K83: zna przyktady wadliwie dziatajgcych systemow sztucznej inteligenciji, ktore doprowadzity do
strat ekonomicznych, spotecznych lub sSrodowiskowych

K1st_K5: potrafi myslec¢ i dziata¢ w sposob przedsiebiorczy, m.in. znajdujgc komercyjne zastosowania dla
tworzonych systeméw sztucznej inteligencji, majac na uwadze nie tylko korzysci ekonomiczne, ale
réwniez aspekty prawne i spoteczne

Metody weryfikacji efektow 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 sktadajgcy
sie z 31 pytan. Kazde zadania ma 4 odpowiedzi, z ktérych 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 laboratoriow. Test sktada sie z 30 pytan, kazde pytanie ma 4
odpowiedzi, gdzie 1 odpowiedz 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.

Tresci programowe

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z gtdbwnymi narzedziami dotyczgcymi robotyki i teorii
sterowania. Studenci poznajg podstawowe metody, techniki oraz algorytmy zwigzane z przeksztatceniami
dla bryt sztywnych w przestrzeni 3D, kinematykag ramion robotycznych, systemami sterowania,
modelowaniem systemow dynamicznych i estymaciji ich stanu. Przedstawiane sg réwniez systemy
percepcji i zasady dziatania roznych typdw sensorow stosowanych w robotyce mobilnej.

Tematyka zaje¢



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

. Wprowadzenie do Robot Operating System

. Programowanie w Robot Operating System

. Przeksztatcenia i podstawowe koncepty w robotyce
. Kinematyka tancuchéw kinematycznych

. Podstawowe koncepty w teorii sterowania

. Reprezentacja obiektow w przestrzeni stanu

. Obserwatory stanu i filtr Kalmana.

. Systemy percepcji w robotyce

10. Klasyczne systemy wizyjne w robotyce

11. Roboty mobilne
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Metody dydaktyczne

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

Laboratoria: rozwigzywania zadan programistycznych i uruchamianie gotowego oprogramowania
wykorzystywanego w robotyce.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 40 1,50
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




