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Karta przedmiotu

Nazwa i kod przedmiotu

Aspekty robotyki w sztucznej inteligencji , PG_00053335

Kierunek studiow

Inzynieria biomedyczna, Inzynieria biomedyczna, Inzynieria biomedyczna

Data rozpoczecia studiow  (luty 2027 r. Rok akademicki realizaciji 2026/2027
przedmiotu

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 1 Liczba punktow ECTS 3.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki -> Katedra Inzynierii

Biomedycznej

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Grzegorz Jasinski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Grzegorz Jasinski

mgr inz. Magdalena Madej

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 5.0 40.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z zagadnieniami z pogranicza robotyki i sztucznej inteligencii.
Zaprezentowane zostang zaréwno aspekty sprzetowe, jak i zagadnienia zwigzane z ich praktycznym
wykorzystaniem. Omoéwione zostang typowe rozwigzania algorytmiczne i sprzetowe. Pokazane zostang
typowe rozwigzania systemoéw robotycznych realizujgcych typowe zadania.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_U09] potrafi dokonaé¢
krytycznej analizy sposobu
funkcjonowania istniejgcych
rozwigzan technicznych i ocenic¢ te
rozwigzania, a takze wykorzystaé
zdobyte w Srodowisku zajmujgcym
sie zawodowo dziatalnoscig
inzynierskg doswiadczenie
zwigzane z utrzymaniem
zaawansowanych urzgdzen,
obiektow i systemoéw technicznych
typowych dla kierunku studiow

Student dobiera zaleznie od
aplikacji rozwigzania
wykorzystywane w budowie
systemow robotycznych. Student
testuje dziatanie wybranych
rozwigzan sprzetowych i
algorytmicznych. Student buduje i
konfiguruje wybrane systemy
robotyczne realizujgce typowe
zadania. Student tworzy
oprogramowanie sterujgce pracg
robotow.

[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

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

Student wyjasnia podstawowe
réznice pomiedzy poszczegolnymi
rozwigzaniami sprzetowymi.
Student analizuje dziatanie
wybranych algorytmow
wykorzystywanych do realizacji
typowych zadan w robotyce.

[SK3] Ocena umiejetnosci
organizacji pracy

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

[K7_KO03] jest gotow do
wypetniania zobowigzan
spotecznych, inspirowania i
organizowania dziatalnosci na
rzecz srodowiska spotecznego,
inicjowania dziatania na rzecz
interesu publicznego, myslenia i
dziatania w sposéb

przedsigbiorczy

Student wyjasnia znaczenie
podstawowych poje¢ zwigzanych
z robotykg. Student wskazuje i
wyjasnia podstawowe
uwarunkowania projektowania i
uzywania systemow robotycznych
wykorzystujgcych algorytmy
sztucznej inteligenciji.

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wyktad
Wprowadzenie do robotyki.
Czuijniki i sieci czujnikow.

Przetwarzanie sygnatu z czujnikow, techniki sztucznej inteligencji dla czujnikow.
Wizyjne sledzenie obiektow, klasyfikacja obiektow.
Lokalizacja autonomicznych robotéw mobilnych.
Tworzenie map on-line z wykorzystaniem autonomicznych robotéw mobilnych.
Systemy zapobiegania kolizjom wspomagane czujnikami.
Reprezentacje map, nawigacja (pozycja i szacowanie kursu).
Uktady elektroniczne platform robotycznych.

Przyktady platform robotycznych.
Programowanie robotow.
Programowanie czujnikéw robota.
Programowanie silnikéw i serw.
Roboty autonomiczne.

Przyktad rozwigzan robotycznych zwigzanych z inzynierig biomedyczng.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Nie ma wymagan

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Cwiczenia praktyczne

50.0%

30.0%

Zaliczenie pisemne

50.0%

70.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Rishal Hurbans, Algorytmy sztucznej inteligenciji. llustrowany

przewodnik, Helion, 2021

Kimmo Karvinen, Tero Karvinen, Czujniki dla poczatkujgcych. Poznaj
otaczajacy Cie Swiat za pomoca elektroniki, Arduino i Raspberry Pi,

Helion, 2015

Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1995
Bodo H., Gerth W., Popp K.: Mechatronika - komponenty, metody,

przyktady, PWN, Warszawa, 2001

Uzupetniajaca lista lektur

HONCZARENKO J.: Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie.

WNT, Warszawa, 2004

MORECKI A., KNAPCZYK J.(red.): Podstawy robotyki : teoria i
elementy manipulatoréw i robotéw. wyd.3zm. i rozsz., WNT, Warszawa

1999

Buratowski T.: Teoria robotyki. AGH
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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