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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Metody sztucznej inteligencji w robotyce

NAZWA PRZEDMIOTU

Methods of artificial intelligence in robotics
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM AIR oIS D5 25/26
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 3.00

SEMESTRY 7

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
7 14 0 0 28 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Poszerzenie wiedzy studentéw na temat wspolczesnie stosowanych metod sztucznej inteligencji oraz prak-
tycznego ich zastosowania w zagadnieniach z dziedziny robotyki.

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Podstawy analizy matematyczne;j.

2 Zaliczenie z przedmiotu "Elementy sztucznej inteligencji"

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student wymienia i opisuje dziatlanie wspotczesnie stosowanych metod sztucznej inteligencji, takich
jak sztuczne sieci neuronowe, sterowanie rozmyte czy algorytmy genetyczne oraz przedstawia ich zastosowania
w zagadnieniach z dziedziny robotyki.

EK2 Umiejetnosci Student wybiera sposrod dostepnych metod i algorytmoéw sztucznej inteligencji oraz imple-
mentuje je w §rodowisku programistycznym Python do zagadnien i probleméw z dziedziny robotyki.

EK3 Wiedza Student argumentuje wybor oraz ocenia poprawnosé i skutecznosé zaimplementowanych przez siebie
metod sztucznej inteligencji w zagadnieniach dotyczacych robotyki.

EK4 Umiejetnosci Student prezentuje rezultaty wykonanej przez siebie pracy oraz wyjasnia dzialanie samodziel-
nie zaimplementowanych metod i algorytmoéw sztucznej inteligencji.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

K1 Podstawowe metody i algorytmy sztucznej inteligencji w srodowisku Python 4
(scikit-learn, TensorFlow, PyTorch).

K2 Zastosowanie metod sztucznej inteligencji do nauki rozpoznawania, selekcji oraz 6
sortowania obiektoéw przez manipulator w obszarze jego pracy.

K3 Autonomiczne roboty mobilne (AMR). Bezzalogowe statki powietrzne 6
(UAV). Optymalizacja toru ruchu oraz omijanie przeszkod.

K4 Roboty kroczace - nauka utrzymywania réwnowagi i ruchu z wykorzystaniem 8
metod sztucznej inteligencji.

K5 Robotyka roju. Implementacja ruchu i kooperacji pomiedzy wieloma robotami. 4

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Wprowadzenie do zastosowan sztucznej inteligencji w robotyce. Przypomnienie

w1 . ) A . 2
podstawowych metod i algorytmoéw sztucznej inteligencji.
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WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Zastosowanie sztucznej inteligencji w manipulatorach przemystowych. Systemy

W2 wizyjne, decyzyjne i wykonawcze. Inteligentna selekcja oraz manipulacja obiektami 2
w obszarze pracy manipulatora.
Optymalizacja trajektorii ruchu robotéw z wykorzystaniem metod sztucznej

W3 inteligencji. Autonomiczne roboty mobilne (AMR). Bezzalogowe statki powietrzne 2
(UAV).
Bionika i biomechanika. Inspiracja natura: nauka i nasladowanie dynamiki ludzi

W4 i zwierzat przez roboty. Roboty kroczace: jedno-, dwu- i wielonozne. Roboty 2
humanoidalne. Migkka robotyka.
Koboty (roboty kolaboracyjne). Komunikacja oraz wspolpraca pomiedzy ludZzmi

W5 . . . o ; 2
i robotami. Rozpoznawanie gestéow i poleceri werbalnych.

W6 Inteligencja roju. Robotyka roju - kooperacja pomiedzy wieloma 5
robotami/agentami. Sterowanie zdecentralizowane.

W7 Przysztosé inteligentnej robotyki. Przedstawienie wspotczesnych trendow 5
i kierunkéw dalszego rozwoju.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Cwiczenia laboratoryjne
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 42
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 9

Opracowanie wynikow 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 75
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdania z laboratoriow komputerowych

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Obecno$é¢ na laboratoriach komputerowych

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 Nie sa spetnione warunki na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 51-60% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 3.5 61-70% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 71-80% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 81-90% z wymagani na ocene 5.0.
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Student wymienia oraz szczegolowo opisuje dzialanie wszystkich

NA OCENE 5.0 z zaprezentowanych na wyktadach oraz laboratoriach komputerowych metod oraz
algorytmow sztucznej inteligencji oraz ich zastosowan w robotyce.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Nie sg spelnione warunki na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 51-60% z wymagan na oceng 5.0.
NA OCENE 3.5 61-70% z wymagani na oceng 5.0.
NA OCENE 4.0 71-80% z wymagan na oceng 5.0.
NA OCENE 4.5 81-90% z wymagaii na oceng 5.0.
Student samodzielnie implementuje znane mu metody i algorytmy sztucznej
NA OCENE 5.0 inteligencji w srodowisku Python, aplikuje je do zagadnien z dziedziny robotyki
oraz weryfikuje ich dzialtanie.
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Nie sa spelnione warunki na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 51-60% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 3.5 61-70% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 71-80% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 81-90% z wymagani na oceng 5.0.
Student samodzielnie ocenia dzialanie oraz skutecznosé¢ zaimplementowanych
NA OCENE 5.0 przez s’%ebie metod i algorytmoéw. Studept w logic“zny spos6b fxrgumentuje .
aplikacje konkretnych metod sztucznej inteligencji do postawionych przed nim
zadan i probleméw z dziedziny robotyki.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Nie sg spelnione warunki na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 51-60% z wymagan na oceng 5.0.
NA OCENE 3.5 61-70% z wymagai na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 71-80% z wymagan na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 81-90% z wymagan na ocene 5.0.
Student w jasny, przejrzysty sposob prezentuje rezultaty wykonanej przez siebie
NA OCENE 5.0 pracy oraz szczegdtowo wyjasnia funkcjonowanie zaimplementowanych przez

siebie algorytmoéw SI.
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10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
KSZTALCENIA WYCH EFEKTOW PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE SPOSOBY OCENY
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
. K1 K2 K3 K4
EK1 xgj:ggé Cel 1 K5 W1 W2 W3 N1 N2 F1 P1
W4 W5 W6 W7
igig% K1 K2 K3 K4
EK2 . Cel 1 K5 W1 W2 W3 N1 N2 F1 P1
AIR-1-Ul1 W4 W5 W6 W7
AiR-1-U12
‘:ﬁig% K1 K2 K3 K4
EK3 ) Cel 1 K5 W1 W2 W3 N1 N2 F1 P1
AIR-1-UlL W4 W5 W6 W7
AiR-1-U12
AiR-1-W01
AiR-1-W13 K1 K2 K3 K4
EK4 AiR-1-U11 Cel 1 K5 W1 W2 W3 N1 N2 F1 P1
AiR-1-U12 W4 W5 W6 W7
AiR-1-U6

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Stuart Russell, Peter Norvig — Sztuczna inteligencja. Nowe spojrzenie. Wydanie IV, , 2023, Helion

[2 | Francis X. Govers — Artificial Intelligence for Robotics, , 2018, Packt Publishing

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Lukasz, Jerzy Lacny (kontakt: 11acny@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data)

(odpowiedzialny za przedmiot)

(dziekan)
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