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Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ wiedze z podstaw programowania oraz
cyfrowego przetwarzania sygnatow. Umiejetnosci: Powinien posiadaé¢ umiejetno$¢ rozwigzywania
podstawowych problemow z przetwarzania sygnatéw z uzyciem programowania w jezyku wysokiego
poziomu i umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych Zrédet oraz by¢ gotowy do podjecia
wspotpracy w ramach zespotu. Kompetencije spoteczne: Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych
student musi przejawiac takie cechy jak uczciwosc, odpowiedzialnos¢, wytrwatosé, ciekawos¢ poznawczg,
kreatywno$¢, kulture osobistg, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy dotyczgcej pojazdow autonomicznych, niezbednej do
poprawnego projektowania, korzystania i implementacji systeméw dla pojazdéw autonomicznych. 2.
Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemdw pojawiajgcych sie przy projektowaniu
systemoéw dla pojazdéw autonomicznych. 3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;j i
wykorzystania oprogramowania do projektowania systeméw dla pojazdéw autonomicznych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza

1. Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligenciji i ich zastosowania w
systemach automatyki i robotyki dla pojazdéw autonomicznych[K2_W?2].

2. Ma szczegdtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemoéw sensorycznych
w pojazdach autonomicznych [K2_W6].

3. Ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki dla pojazdéw autonomicznych i pokrewnych dyscyplin naukowych [K2_W12].

Umiejetnosci

1. Potrafi analizowac i interpretowac projektowg dokumentacje techniczng oraz wykorzystywac literature
naukowg zwigzang z danym problemem[K2_U2].

2. Potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu wizyjnego
oraz ekstrahowac¢ informacje z analizowanych sygnatéw[K2_U11].

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

4. Potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych projektowanie uktadéw automatyki i
robotyki dla pojazdow autonomicznych dostrzegac ich aspekty pozatechniczne, w tym Srodowiskowe,
ekonomiczne i prawne[K2_U14].

Kompetencje spoteczne

1. Posiada swiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w tym
jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje; jest gotéw do
rozwijania dorobku zawodowego[K2_K2].

2.Posiada swiadomo$¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami sSrodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i ich elementy
moga funkcjonowac[K2_K4].

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie 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 odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,

b) w zakresie zaje¢ laboratoryjnych:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

c) w zakresie zaje¢ projektowych:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan oraz na podstawie dwéch prezentacji samodzielnie
wykonanych przez kazdy zespét studentéw.

Ocena podsumowujgca:

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

i.ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na kolokwium - pracy pisemnej o charakterze problemowym;
zdobycie 50% liczby punktéw oznacza ocene pozytywna,

ii.oméwienie wynikow kolokwium,

b) w zakresie zaje¢ laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:
i. ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) - premiowanie przyrostu umiejetnosci
postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

ii. ocene sprawozdania przygotowywanego w trakcie zaje¢; sprawozdanie pozwala na zdobycie 10
punktow, uzyskanie 50% liczby punktéw daje ocene pozytywna; ocena ta uwzglednia takze umiejetnosé
pracy w zespole 2- lub 3-osobowym,

c) w zakresie zaje¢ projektowych weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:
i.ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadanh projektowych; ocena ta obejmuje takze
umiejetnos¢ pracy w zespole,

ii.ocene i "obrone" przez studenta sprawozdania z realizacji projektu.

Uzyskiwanie dodatkowych punktéw za aktywnos$¢ podczas zajec, w szczegolnosci za:

i.omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii.efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,
iil.umiejetnos¢ wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie projektowe,

iv.uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

v.wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentow, umozliwiajgce biezgce doskonalenie procesu
dydaktycznego.



Tresci programowe

Program modutu obejmuje nastepujgce zagadnienia: automatyzacja pojazddw, czujniki otoczenia
pojazddéw, automatyczna percepcja otoczenia oparta na przetwarzaniu sygnatow wizyjnych, komunikacja
pojazdow z urzgdzeniami zewnetrznymi, interakcja pojazdu z uzytkownikiem, bezposrednie przekazywanie
sygnatow z pojazdu do otoczenia, plany rozwoju pojazdéw autonomicznych.

Tematyka zaje¢

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Automatyzacja pojazdoéw — historia i cechy pojazdéw autonomicznych, klasyfikacja wedtug pozioméw
automatyzacji, model fizyczny pojazdu, wybrane rodzaje, konstrukcje i zastosowania pojazdow.

2. Czujniki otoczenia pojazdéw — radar, lidar, czujnik ultradzwiekowy, wizyjny, stereowizyjny, termowizyjny,
dzwieku, cisnienia, tensometryczny, termometr, higrometr, przyspieszeniomierz, zyroskop, magnetometr,
odbiornik systemu nawigacji satelitarnej, mapy otoczenia.

3. Automatyczna percepcja otoczenia oparta na przetwarzaniu sygnatdéw wizyjnych — planowanie ruchu,
sterowanie i podejmowanie decyzji, jakos¢ klasyfikacji, systemy mono- i stereowizyjne, rozpoznawanie
uzytkownikow drég, rozpoznawanie rodzaju i stanu nawierzchni drogowej, wykrywanie linii drogowych,
rozpoznawanie znakow drogowych i Swiatet sygnalizacji, wirtualne lusterko zewnetrzne, system kamer 360
stopni, wspomaganie jazdy nocnej.

4. Komunikacja pojazdow z urzgdzeniami zewnetrznymi — komunikacja z infrastrukturg drogowa, z innymi
pojazdami, z siecig, z urzgdzeniami mobilnymi i ze zrodtem zasilania, zabezpieczanie danych.

5. Interakcja pojazdu z uzytkownikiem — dostarczanie informacji uzytkownikowi: wyswietlacz
ciektokrystaliczny, przezierny, rzeczywisto$S¢ rozszerzona, ekran autostereoskopowy, dzwieki i wibracje;
odczytywanie stanu fizycznego i emocji uzytkownika, mozliwosci sterowania przez uzytkownika,
zaawansowane komunikaty gtosowe, sterowanie za pomocg gestow, interfejs mézg-komputer,
wytworzenie warunkow sprzyjajgcych dla uzytkownika, personalizacja pojazdéw, ochrona ciata podczas
zagrozenia.

6. Bezposrednie przekazywanie sygnatow z pojazdu do otoczenia — zmienny snop Swiatta, wyswietlacze
zewnetrzne, chromotropizm, sygnaty dzwiekowe, zewnetrzne systemy ochrony bezposrednie;j.

7. Plany rozwoju pojazdow autonomicznych — okolicznosci sprzyjajgce i spowalniajgce rozwoj, rozwigzania
dla uzytkownikow starszych pojazdéw, wybrane przepisy prawne i podsumowanie.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie siedmiu 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajacych sie w
laboratorium, poprzedzonych 1-godzinng sesjg instruktazowg na poczatku semestru. Cwiczenia
realizowane sg przez zespoty 2- lub 3-osobowe.

Program zaje¢ laboratoryjnych obejmuje nastepujgce zagadnienia:
. Ocena jakosci klasyfikaciji

. Modelowanie systeméw w pojazdach — Matlab Simulink

. Detekcja obiektéw w ruchu drogowym

. Klasyfikacja obiektéw za pomocg sztucznej sieci neuronowej

. Wykrywanie pieszych

. Wybrane czujniki otoczenia (radar)

. Wybrane implementacje - podsumowanie zajeé
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W trakcie zajec projektowych sg realizowane zadania dotyczgce pojazdéw autonomicznych. Temat i
zakres kazdego projektu jest ustalany indywidualnie, przewaznie ze szczegdélnym uwzglednieniem
przygotowania danych, implementacji oprogramowania i przeprowadzenia testéw skutecznosci. Projekty sg
zazwyczaj realizowane przez zespoty 2- lub 3-osobowe przez caty okres trwania semestru.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, rozwigzywanie zadan, pokaz multimedialny, demonstracja.
2. Zajecia laboratoryjne: badania symulacyjne, rozwigzywanie zadan w praktyce, analiza wynikéw,
dyskusja, praca zespotowa.

3. Projekt: prezentacje multimedialne, dyskusja, praca zespotowa.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




