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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC
DYDAKTYCZNYCH, WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Wyksztatcenie kompetencji A4 zakresie
pozyskiwania, przetwarzania 1 analizy danych
pomiarowych z rzeczywistych stanowisk
robotycznych oraz budowania na ich podstawie
modeli ML do zadan klasyfikacji stanéw pracy,
predykcji trajektorii, detekcji anomalii i sterowania
adaptacyjnego.

Tresci programowe:

Wyklad: Program przedmiotu obejmuje zagadnienia
zwigzane z wdrazaniem sztucznej inteligencji w
robotyce, rozpoczynajac od przetwarzania surowych
danych z czujnikow maszyn, w tym radzenia sobie z
szumem pomiarowym, brakami odczytdw oraz
synchronizacja informacji z rdéznych zrodet.
Studenci zapoznajg si¢ z inzynierig cech, uczac si¢
przeksztalcania sygnaldow za pomoca narzedzi
matematycznych w dziedzinie czasu i czgstotliwosci
na format odpowiedni do trenowania algorytmow.
Nastepnie wprowadzane sg architektury sieci
neuronowych (LSTM, TCN, Transformer) stuzace
do analizy szeregow czasowych i modelowania
zachowan ukltadbw na  podstawie  danych
historycznych. Cze$¢ teoretyczna obejmuje rowniez
podstawy uczenia ze wzmocnieniem w kontek$cie
robotéw manipulacyjnych oraz metodyke transferu
sim-to-real, polegajaca na trenowaniu modeli w
srodowiskach wirtualnych (np. Isaac Sim) 1
przenoszeniu ich na urzadzenia fizyczne. Wiedzg te
uzupetniajg techniki fuzji 1 kalibracji danych z wielu
sensorow w celu uzyskania obrazu otoczenia.

Projekt: Wiedza teoretyczna czg$ci wyktadowej
zostanie wykorzystana w ramach czesci projektowe;,
podczas ktorej studenci samodzielnie realizujg
kompletny proces wdrozenia rozwigzania ML na
fizycznej lub symulowanej platformie robotycznej
(np. ramieniu manipulacyjnym). Praca wymaga
przeprowadzenia akwizycji danych, a nastgpnie
zaprojektowania, wytrenowania 1 przetestowania
algorytmu stuzacego do klasyfikacji stanu maszyny
lub predykeji jej toru ruchu. Zwienczeniem projektu
jest przygotowanie sformalizowanej dokumentacji
techniczne;.

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

Wyklad z demonstracja; projekt badawczy na
rzeczywistym lub  symulowanym  stanowisku
robotycznym; metoda iteracyjna.

Rygor zaliczenia, kryteria oceny
osiggnietych efektow uczenia si¢, sposob
obliczania oceny koncowe;j:

Zaliczenie: projekt (70%) + kolokwium (30%).

* Projekt: poprawnos$¢ algorytmu przetwarzania
danych (20%), jako$¢ modelu - metryki na zbiorze
testowym (30%), dokumentacja i wnioski (20%).

*  Kolokwium: zagadnienia z  zagadnien
teoretycznych (30%).
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formy zajec¢

uczenia sie

Opis efektow uczenia si¢ dla

Numer przedrmotu’ (PEU? Kierunkowy . Forma izt
Student, ktory zaliczyt efekt uczenia Forma .. .
efektu ; . ., weryfikacji sprawdzania
.. | przedmiot (W) zna si¢ (KEU) zajec o .
uczenia sig | o o ) (U) potrafi / (K) (zaliczen) 1 oceny
jest gotow do:
Student zna i  rozumie Wykta zaliczenie kolokwium
zaawansowane metody uczenia d na oceng zaliczeniowe lub
K WG07, .
maszynowego oraz zasady - test sprawdzajacy
7 . o K WGO08, .
Wi dzialania systeméw wizyjnych - poziom
) . . K WG10 .
i metod percepcji maszynowej - opanowania
wykorzystywanych w wiedzy
inteligentnej robotyce. teoretycznej.
Student potrafi Projekt zaliczenie
zaimplementowaé i na oceng ocena  projektu,
zwalidowa¢ modele uczenia dokumentacji
K_UWO06, . .
maszynowego oraz algorytmy — projektowej,
. ST K Uwos, S
Ul analizy obrazu w celu realizacji - prezentacji
, . . K UW09 o
zadan percepcji i wynikow  oraz
rozpoznawania scen na stopnia realizacji
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Literatura i pomoce naukowe

1. Ben Auffarth, Machine Learning for Time-Series with Python. Use Python to forecast, predict, and
detect anomalies with state-of-the-art machine learning methods - Second Edition, ISBN Ebooka:
978-18-376-3939-7, 9781837639397, 2026

2. Instrukcje wtasne.

3. Dokumentacja stanowisk laboratoryjnych.

Naktad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektéw uczenia sie — bilans punktéw ECTS

Udziat w zajeciach/aktywnosé

Obcigzenie studenta [h]

Zajecia bez

nauczyciela-praca e
wiasna studenta (ZBN) R
Udziat w wyktadach/éwiczeniach/laboratoriach X 26 h
Przygotowanie do wyktadow/¢wicz/lab 49 h X
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 49h /2 ECTS 26 h/1ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentéw ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawno$cia,
przewlekle chorych, okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektéw uczenia
sie dostosowuje sie odpowiednio do indywidualnych potrzeb tych studentéw.

Szczegobtowe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczegdlnymi potrzebami: w tym z
niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych podczas zajecC, zaliczen i egzamindw okreslono w:




Regulaminie Studiow, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci
procesu ksztatcenia studentom ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych.




