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Karta przedmiotu

POLITECHNIKA
GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Systemy wizyjne pojazdéw autonomicznych, PG_00064523

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

luty 2026 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ fakultatywnych
Grupa zaje¢ specjalnosciowych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposab realizacji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 1.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikaciji i Informatyki -> Katedra Systemoéw

Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Fiertek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Fiertek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 0.0 0.0 0.0 15
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywno$¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |15 2.0 8.0 25
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest wprowadzenie do technik przetwarzania obrazu wykorzystywanych w pojazdach
autonomicznych. Omoéwione zostang techniki kalibracji systemoéw wizyjnych, techniki przetwarzania obrazu
zwigzanych z vision SLAM, tgczenie obrazéw (RANSAC), odometria wizyjna, techniki przetwarzania obrazu

wykorzystywane w stereowizji.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_K02] jest gotow do krytycznej
oceny odbieranych tresci,
uznawania znaczenia wiedzy w
rozwigzywaniu probleméw
poznawczych i praktycznych

W ramach przedmiotu student
pozna praktyczne wykorzystanie
systeméw wizyjnych w robotach
mobilnych oraz praktyczne
metody kalibracji systeméw
wizyjnych.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

[K7_WO03] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu budowe i
zasady dziatania komponentow i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studiow, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

Zapoznanie sie z podstawowymi
technikami przetwarzania obrazu,
wykorzystywanymi w pojazdach
autonomicznych: w szczegolnosci
z technikami zwigzanymi z
odometrig wizyjna oraz widzeniem
stereoskopowym.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_W11] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu ogéine
zasady tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsigbiorczosci
oraz ekonomiczne, prawne i inne
uwarunkowania réznych rodzajow
dziatan zwigzanych z nadang
kwalifikacja, w tym zasady
ochrony wiasnosci przemystowej i
prawa autorskiego

Efekt kierunkowy nie zwigzany z
trescig wyktadu

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_KO01] jest gotow do tworzenia i
rozwijania wzorow wtasciwego
postepowania w srodowisku pracy
i zycia, podejmowania inicjatyw,
krytycznej oceny siebie oraz
zespotéw i organizacji, w ktérych
uczestniczy, przewodzenia grupie
i ponoszenia odpowiedzialnosci za
nig, odpowiedzialnego petnienia
rél zawodowych z uwzglednieniem
zmieniajgcych sie potrzeb
spotecznych, w tym:

- rozwijania dorobku zawodu,

- podtrzymywania etosu zawodu,
- przestrzegania i rozwijania
zasad etyki zawodowej oraz
dziatania na rzecz przestrzegania

tych zasad

Efekt kierunkowy nie zwigzany z
trescig wyktadu

[SK4] Ocena umiejetnosci
komunikacji, w tym poprawnosci
jezykowej

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wyktad

1. Wprowadzenie do przetwarzania obrazu w pojazdach autonomicznych.
2. Wprowadzenie do techniki vision SLAM (z wcze$niejszym przypomnieniem zasady dziatania tradycyjnej

techniki SLAM).

3. Omdwienie parametréw kamery (zewnetrznych i wewnetrznych zwigzanych miedzy innymi z dystrosjg
obrazu) a kalibracji parametréw kamery.

4. Przedstawienie technik zwigzanych z odometrig wizyjna.
5. Omowienie metod i technik wykorzystywanych w widzeniu stereoskopowym.
6. Omowienie algorytmu tgczenia obrazow.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny kohncowej

Kolokwium zaliczeniowe

55.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

trojwymiarowych, EXIT 2002.

Theory to Practice, 2021.

1. William K. Pratt, Digital Image Processing, 2007.
2. Bogustaw Cyganek, Komputerowe przetwarzanie obrazéw

3. Xiang Gao and Tao Zhang, Introduction to Visual SLAM From

Uzupetniajgca lista lektur

1. Rozprawa doktorska, Nieradka Grzegorz Krzysztof, Dopasowanie
obrazow pary stereoskopowej z wykorzystaniem logiki rozmytej /
Stereo pair matching using fuzzy logic.

Adresy eZasobdw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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