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Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

luty 2027 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztalcenia

Il stopnia

Grupa zajec

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

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiéw 1 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 1 Liczba punktow ECTS 2.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

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

Decyzyjnych i Robotyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Krzysztof Olinski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Krzysztof Olinski

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 15.0 0.0 0.0 30
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 |30 4.0 16.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Przekazanie uczestnikom wiedzy na temat procesu akwizycji obrazu za pomocg kamery oraz problemoéw
zwigzane z poprawng akwizycjg dla zastosowan przetwarzania obrazu. Uczestnicy majg poznaé algorytmy
przetwarzania obrazu zwigzanych z przeksztatcaniem, filtracjg, wykrywaniem cech (deskryptory obrazu),
algorytmami przetwarzania obrazu w robotyckich systemach przemystowych.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

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

Student potrafi zmodyfikowac¢
odpowiednie algorytmy w celu
implementacji systemu wizyjnego
0 zadanych wiasciwosciach.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemoéw
wystepujgcych w praktyce

[K7_WO01] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu matematyke
w zakresie niezbednym do
formutowania i rozwigzywania
ztozonych zagadnien zwigzanych
z kierunkiem studiéw

Student zna i rozumie podstawy
matematyczne algorytmow
przetwarzania obrazéw
stosowanych w robotyce.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

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

Student rozumie zasady dziatania
systemow przetwarzania obrazéw
w robotyce.

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wyktad

Tresci przedmiotu obejmujg zagadnienia percepcji oraz akwizycji obrazu wizyjnego, formy zapisu jak
réwniez metod przetwarzania obrazu dla zastosowan robotyckich. Przetwarzanie dotyczy obrazu
stereowizynego oraz obrazu z pojedynczej kamery. Omawiane sg takze zastosowania algorytméw
przetwarzania dla robotéw przemystowych oraz robotéw mobilnych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Egzamin

50.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Sankowski D. Mosorov W. Strzecha K.,Przetwarzanie i analiza
obrazéw w systemach przemystowych, PWN 2011

Uzupetniajgca lista lektur

Domianski M., Obraz cyfrowy Podstawy JPEG MPEG, WKt 2011

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Data wygenerowania:
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