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Karta przedmiotu
 
 
Nazwa i kod przedmiotu Roboty inteligentne, PG_00047699

Kierunek studiów Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczęcia studiów październik 2024 r. Rok akademicki realizacji 
przedmiotu

2026/2027

Poziom kształcenia I stopnia - inżynierskie Grupa zajęć Grupa zajęć fakultatywnych
Grupa zajęć powiązanych z 
prowadzonymi badaniami 
naukowymi w dziedzinie nauki 
związanej z kierunkiem - profil 
ogólnoakademicki

Forma studiów stacjonarne Sposób realizacji na uczelni

Rok studiów 3 Język wykładowy polski

Semestr studiów 6 Liczba punktów ECTS 3.0

Profil kształcenia ogólnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadząca Wydział Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki -> Katedra Systemów Decyzyjnych i Robotyki

Imię i nazwisko 
wykładowcy (wykładowców)

Odpowiedzialny za przedmiot dr inż. Michał Czubenko
Prowadzący zajęcia z przedmiotu dr inż. Michał Czubenko

Formy zajęć 
 i metody nauczania

Forma zajęć Wykład Ćwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium RAZEM
Liczba godzin zajęć 15.0 0.0 15.0 15.0 0.0 45
W tym liczba godzin zajęć na odległość: 0.0

Aktywność studenta 
 i liczba godzin pracy

Aktywność studenta Udział w zajęciach 
dydaktycznych, objętych 
planem studiów

Udział w 
konsultacjach

Praca własna 
studenta

RAZEM

Liczba godzin pracy 
studenta

45 3.0 27.0 75

Cel przedmiotu Celem przedmiotu jest przekazanie zagadnień dotyczących nawigacji robotów, algorytmów planowania i 
wyznaczania drogi oraz problematyki SLAM.

Efekty uczenia się 
przedmiotu

Efekt kierunkowy Efekt z przedmiotu Sposób weryfikacji i oceny efektu
[K6_U03] potrafi zaprojektować, 
zgodnie z zadaną specyfikacją, 
oraz wykonać typowe dla kierunku 
studiów proste urządzenie, obiekt, 
system lub zrealizować proces, 
używając odpowiednio dobranych 
metod, technik, narzędzi i 
materiałów, korzystając ze 
standardów i norm inżynierskich, 
stosując właściwe dla kierunków 
studiów technologie i 
wykorzystując doświadczenie 
zdobyte w środowisku zajmującym 
się zawodowo działalnością 
inżynierską

student nauczył się jak użyć 
robotów mobilnych do wykonania 
wybranych zadań

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_W03] zna i rozumie w 
zaawansowanym stopniu budowę 
i zasady działania komponentów i 
systemów związanych z 
kierunkiem studiów, w tym teorie, 
metody i złożone zależności 
między nimi oraz wybrane 
zagadnienia szczegółowe – 
właściwe dla programu kształcenia

student zapoznał się z 
zagadnieniami dotyczącymi 
sterowania robotów

[SW1] Ocena wiedzy 
faktograficznej

[K6_U05] potrafi planować i 
przeprowadzać eksperymenty 
związane z kierunkiem studiów, w 
tym pomiary i symulacje 
komputerowe oraz interpretować 
uzyskane wyniki i wyciągać 
wnioski

student poznał algorytmy 
nawigacji robotów
inteligentnych

[SU1] Ocena realizacji zadania
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Treści przedmiotu Treści przedmiotu obejmują zagadnienia nawigacji robotów, algorytmów planowania i wyznaczania drogi. 
Dotyczą one problematyki SLAM dla pojedynczego robota a także dla grupy robotów. Omawiane są także 
strategie grupowe robotów, tworzenie formacji i współpraca grupy robotów dla potrzeb mapowania. W tym 
celu przedstawiane są metody inteligentne (m.in. drzewa decyzyjne, logika rozmyta, mapy wpływu 
oddziaływania) oraz ich wykorzystanie w robotach inteligentych.

Wymagania wstępne 
i dodatkowe
Sposoby i kryteria 
oceniania osiąganych 
efektów uczenia się

Sposób oceniania (składowe) Próg zaliczeniowy Składowa oceny końcowej
Egzamin 50.0% 100.0%

Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur
E. Bekir, Introduction to Modern Navigation Systems, World Scientific 
Publishing Co 2007

Uzupełniająca lista lektur D. Cook, Intermediate Robot Building (Technology in Action), Apress 
2009

Adresy eZasobów Adresy na platformie eNauczanie:

Przykładowe zagadnienia/ 
przykładowe pytania/ 
realizowane zadania
Praktyki zawodowe 
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy


