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Wymagania wstepne

Wiedza: Podstawowe wiadomosci wprowadzenia do systemdéw autonomicznych, elektroniki, matematyki,
statystyki i probabilistyki, budowy bezzatogowego statku powietrznego, wprowadzenia do programowania
systeméw bezzatogowych Umiejetnosci: Potrafi analizowa¢ wzajemne zaleznos$ci pomiedzy skutkami i
przyczynami zjawisk i zdarzen wynikajgcych z praw fizyki. Kompetencje spoteczne: Przygotowany do pracy
zespotowej..

Cel przedmiotu
Zapoznanie sie z budowg i rozwojem systemow autonomicznych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

1. ma uporzgdkowana, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng z zakresu techniki i roznorodnych
Srodkow

transportu lotniczego, o cyklu zycia srodkéw transportu, zaréwno sprzetowych, jak i programowych, a w
szczegolnosci o zachodzgcych w nich kluczowych procesach [L1_WO02]

2. ma uporzgdkowang, podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie grafiki inzynierskiej i konstrukcji



maszyn:
rysunek techniczny, rzutowanie obiektow, podstawowe zasady grafiki inzynierskiej, zastosowanie
graficznych

programow komputerowych CAD (Computer Aided Design) w konstrukcji maszyn [L1_WO05]

3. ma szczegobtowg wiedze zwigzang z wybranymi zagadnieniami z zakresu budowy zatogowych i
bezzatogowych statkéw powietrznych, w zakresie wyposazenia poktadowego, systemow sterowania,
systemoéw tgcznosci i rejestracii, automatyzacji poszczegolnych systeméw, ma podstawowg wiedze
dotyczaca

szkoleniowych urzadzen symulacji lotu oraz metod symulacji stosowanych do rozwigzywania zagadnien
transportu lotniczego [L1_WO06]

Umiejetnosci:

1. potrafi pozyskiwac informacje z réznych zrédet, w tym z literatury oraz baz danych, zaréwno w jezyku
polskim jak i w jezyku angielskim, wtadciwe je integrowac, dokonywac ich interpretaciji i krytycznej oceny,
wyciggac¢ wnioski, oraz wyczerpujgco uzasadnia¢ formutowane przez siebie opinie [L_UO01]

2. potrafi oceni¢ - przynajmniej w podstawowym zakresie - r6zne aspekty ryzyka zwigzanego z
przedsiewzieciem logistycznym w transporcie lotniczym [L_UO0G]

3. potrafi zaprojektowac srodki transportu z odpowiednimi wymaganiami zewnetrznymi (np. dotyczgcymi
ochrony srodowiska) [L_U14]

4. potrafi analizowac¢ obiekty i rozwigzania techniczne, potrafi wyszukiwac¢ w katalogach i na stronach
producentéw gotowe komponenty maszyn i urzgdzen, w tym srodkéw i urzgdzen, ocenic¢ ich przydatnosc do
wykorzystania we wiasnych projektach technicznych i organizacyjnych [L_U16]

Kompetencje spoteczne:

1. rozumie, ze w technice wiedza i umiejetnosci bardzo szybko stajg sie przestarzate [L_K01]

2. ma swiadomos¢ znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemow inzynierskich oraz zna przyktady i
rozumie

przyczyny wadliwie dziatajgcych projektow inzynierskich, ktore doprowadzity do powaznych strat
finansowych,

spotecznych lub tez do powaznej utraty zdrowia, a nawet zycia [L_KO02]

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

A) W zakresie wyktadu weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia odbywa sie poprzez
przeprowadzenie

zaliczenia. Ma ono forme testowg i sktada sie z 31 pytan wylosowanych z bazy zagadniern oméwionych
podczas wyktadu. Dla uzyskania zaliczenia wymagane jest uzyskanie 16 punktéw. Test jest jednokrotnego
wyboru i kazda poprawna odpowiedz na pytanie to 1 punkt.

B) W zakresie laboratorium oceniane bedg biezgce postepy podczas zajeé. Praca na zajeciach bedzie
oceniana przez prowadzgcego w zaleznosci od zaawansowania zrealizowanych na zajeciach tresci.
Koncowa

ocena bedzie tgczng oceng z wszystkich wykonanych zajeé.

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

Tresci programowe

1. Wprowadzenie do systemow autonomicznych

2. Optyczne sensory odleglosci (skanery laserowe, kamery depth/ToF)
3. Trojwymiarowa percepcja wizyjna (stereowizja, kamery RGB-D)

4. Lokalizacja (filtr Kalmana, particle filter)

5. Jednoczesna lokalizacja i budowa mapy

6. Reprezentacja otoczenia - algorytmy budowy mapy

7. Planowanie ruchu - podstawy

8. Planowanie ruchu - metody zaawansowane

9. Sensory stanu pojazdu

10. Fuzja danych sensorycznych



11. Sterowanie podstawy

12. Sterowanie - metody zaawansowane
13. Wizja komputerowa - podstawy

14. Uczenie maszynowe - podstawy

Tematyka zaje¢

Tematyka zaje¢ obejmuje omdwienie systemow autonomicznych, optycznych sensorow odlegtosci i
trojwymiarowej

percepcji wizyjnej. Przedstawione zostang procesy budowania mapy i jednoczesnej lokalizacji, planowania
ruchu

metodami podstawowymi i zaawansowanymi, fuzja danych sensorycznej, sterowanie, wizja komputerowa i
uczenie

maszynowe w formie podstawowej oraz sterowanie w formie zaawansowane;.

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

B) Laboratorium: zajecia bedg prowadzone przy uzyciu podejscia ukierunkowanego na rozwigzywanie
problemow. Student otrzyma wprowadznie do laboratorium, na ktérym opisane zostanie powigzanie tematu
zajec do tresci wyktadowych. Nastepnie korzystajgc z pomocy prowadzgcego bedzie rozwigzywat kolejne
problemy, ktére zostang przed nim postawione.

C) Projekt: omowienie zadan projektowych oraz wymogéw dotyczacych zaawansowania projektu dla
kazdej z

progéw ocen. Cotygodniowe konsultacje projektowe, na ktérych studenci otrzymujg wsparcie
prowadzgcego

pozwalajgce na kontynuacje prac w projekcie oraz oceniany jest postep prac.

Metody dydaktyczne

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

B) Laboratorium: zajecia bedg prowadzone przy uzyciu podejscia ukierunkowanego na rozwigzywanie
probleméw. Student otrzyma wprowadznie do laboratorium, na ktérym opisane zostanie powigzanie tematu
zajec do tresci wyktadowych. Nastepnie korzystajgc z pomocy prowadzgcego bedzie rozwigzywat kolejne
problemy, ktére zostang przed nim postawione.

C) Projekt: omowienie zadan projektowych oraz wymogéw dotyczgcych zaawansowania projektu dla
kazdej z progow ocen. 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 125 5,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 65 2,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




