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Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ fakultatywnych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 6 Liczba punktéw ECTS 2.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziat Elektroniki, Telekomunikaciji

i Informatyki -> Katedra Systeméw Decyzyjnych i Robotyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Michat Czubenko

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Michat Czubenko

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [0.0 0.0 0.0 0.0 15.0 15
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosé¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywno$¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin prac dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
Yy planem studiéw
Liczba godzin pracy |15 2.0 33.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest umozliwienie studentom samodzielnego wykonania duzego projektu systemowego.
Projekty sa $cisle zwigzane z fuzjg réznego rodzaju danych pomiarowych i podejmowaniu decyzji na ich
podstawie. Grupy studenckie sktadaja sie z ok 8 osdéb, za podziat prac i zarzadzanie grupg odpowiedzialny
jest lider grupy. Kod programistyczny (na rézne urzgdzenia) jest przechowywany w systemie kontroli wersiji.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K6_U08] potrafi przy identyfikacji i
formutowaniu specyfikacji zadan
inzynierskich zwigzanych z
kierunkiem studiéw oraz ich
rozwigzywaniu:

- wykorzysta¢ metody
analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne,

- dostrzegac ich aspekty
systemowe i pozatechniczne,

- dokona¢ wstepnej oceny
ekonomicznej proponowanych
rozwigzan i podejmowanych
dziatan inzynierskich

Student taczy umiejetnosci analizy
danych i projektowania systeméw
decyzyjnych, oraz efektywnie
rozwija znajomos¢ jezykow
programowania wysokiego
poziomu.

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_UO03] potrafi zaprojektowac,
zgodnie z zadang specyfikacja,
oraz wykona¢ typowe dla kierunku
studiéw proste urzadzenie, obiekt,
system lub zrealizowa¢ proces,
uzywajac odpowiednio dobranych
metod, technik, narzedzi i
materiatéw, korzystajac ze
standardéw i norm inzynierskich,
stosujac wiasciwe dla kierunkéw
studiéw technologie i
wykorzystujgc doswiadczenie
zdobyte w Srodowisku zajmujgcym
sie zawodowo dziatalnoscig
inzynierskg

Student rozwija umiejetnosci
projektowania zintegrowanych
systemow podejmujacych decyzje.
W szczegolnosci, potrafi faczyé
systemy wizyjne z systemami
sterowania, a takze z AVR i VR.

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
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Tresci przedmiotu

W ramach przedmiotu zostang oméwione systemy kontroli wersji i sposoby ich uzywania, sposoby

zarzadzania Srednim projektem ICT.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Programowanie w jezykach takich jak C, C++, Python, C#.
Wiedza z zakresu przetwarzania sygnatow.

Wiedza z zakresu sensorow i przetwornikdw pomiarowych.
Wiedza z zakresu projektowania systemoéw wbudowanych.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Grupowa 60.0% 50.0%
Lidera 60.0% 20.0%
Projekt 60.0% 30.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Siegwart, R., Nourbakhsh, I. R., & Scaramuzza, D. (2011).

Introduction to autonomous mobile robots. MIT press.

Uzupetniajaca lista lektur

Kerzner, Harold. Advanced project management: edycja polska.
Ed. Pawet Dabrowski. Helion, 2005.

Liggins Il, Martin, David Hall, and James Llinas, eds.
Handbook of multisensor data fusion: theory and practice.

CRC press, 2017.

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Street View korytarza WETI wykonane za pomoca robota mobilnego
Rozwigzanie problemu randez-vous w wirtualnym srodowisku

Integracja danych sensorycznych w celu harmonogramowania pociggami
Budowa i sterowanie robota mobilnego podazajacego za znacznikiem
Budowa i sterowanie robota mobilnego mapujacego otoczenie

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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