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

Cel ksztalcenia:

Opanowanie przez studentow metod komputerowego
widzenia 1 percepcji przestrzennej stosowanych w
zrobotyzowanych stanowiskach przemystowych.
Student potrafi zaprojektowac i zaimplementowac
system wizyjny od kalibracji kamery, przez detekcje
1 segmentacje obiektow (klasyczne i giebokie CV),
po estymacje pozy 1 integracje z systemem
sterowania robota. Uwzglednione sg realistyczne
ograniczenia przemystowe: zmienne os$wietlenie,
Wymogi czasu rzeczywistego.

Tresci programowe:

Wyktad: W ramach przedmiotu studenci zapoznaja
si¢ z zaawansowanymi systemami wizyjnymi w
robotyce, poczynajac od podstaw dzialania kamer 1
metod ich matematycznej kalibracji, ktére s3
niezbedne do poprawnej oceny odleglosci 1
perspektywy w $wiecie rzeczywistym. Nastepnie
omoOwiona zostanie percepcja trojwymiarowa
obejmujgca widzenie stereoskopowe i rekonstrukcje
3D, a takze praca z czujnikami glebi takimi jak
kamery RGB-D i skanery LiDAR w potaczeniu z
analiza chmur punktow za pomocg sieci
neuronowych. Omowione beda  fundamenty
klasycznej wizji maszynowej, takie jak filtracja czy
detekcja krawedzi, by nastepnie przejs¢ do
wykorzystania nowoczesnych, glebokich sieci
neuronowych (np. YOLO, SAM, DETR) stuzacych
do btyskawicznego rozpoznawania i precyzyjnego
wyodrgbniania  obiektow z tla. Kluczowym
elementem bedzie nauka okreslania orientacji detali
w przestrzeni, optymalizacji kodu do przetwarzania
wideo na zZywo bez opdznien z wykorzystaniem
mocy obliczeniowej kart graficznych (CUDA) oraz
bezposredniego sterowania robotem na podstawie
obrazu.

Projekt: Polega¢ bedzie na samodzielnym wdrozeniu
przemystowego systemu wizyjnego do zadan takich
jak wyciaganie nieuporzadkowanych elementow z
pojemnika lub automatyczna kontrola jakos$ci na
linii produkcyjnej. Studenci zrealizuja peten potok
inzynierski — od fizycznej kalibracji sprzetu, przez
segmentacje obiektow i obliczenie ich ulozenia.

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

Metody dydaktyczne do zdefiniowania

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

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

* Projekt: jakos¢ kalibracji (10%), doktadnos¢
detekcji/segmentacji  (30%), demonstracja (20%),
dokumentacja (10%).

* Kolokwium z zagadnien teoretycznych (30%).

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektéw kierunkowych i Metody weryfikacji efektow
formy zajec uczenia sie

Numer Opis efektow uczenia si¢ dla | Kierunkowy Forma Forma Metody
efektu przedmiotu (PEU) uczenia zajec weryfikacji sprawdzania




uczenia si¢ | Student, ktory zaliczyt si¢ (KEU) (zaliczen) 1 oceny
przedmiot (W) zna
i rozumie / (U) potrafi / (K)
jest gotow do:
Student zna i  rozumie Wykta zaliczenie
zaawansowane metody wizji d na oceng kolokwium
maszynowej, architekture zaliczeniowe lub
systemOw  percepcji  oraz K WGO0S, test sprawdzajacy
Wi algorytmy sztucznej K WGO07 poziom
inteligencji ~ wykorzystywane opanowania
do rozpoznawania i lokalizacji wiedzy
obiektow w przestrzeni teoretycznej.
roboczej.
Student potrafi zaprojektowac, Projekt zaliczenie .

. . . ocena  projektu,
zaimplementowaé i na oceng .
zintegrowa¢ system wizyjny z dokumentacji

g Y yiny. K UWO08, projektowe;j,
kontrolerem robota, a takze - ..
Ul . L K UWO06 prezentacji
przeprowadzié walidacje .
. e wynikow  oraz
algorytmow  percepcji  pod . L
. . stopnia realizacji
katem ich skuteczno$ci w . .
. zatozen zadania.
zadaniach przemystowych.
Student  jest gotow  do Projekt zaliczenie
krytycznej L oceny ha ocene ocena  projektu,
wiarygodnosci wynikow .
enerowanych przez system dokumentacji
i/iz jne graz g Z 'meaniZ K_KKOI, projektowej,
K1 yjne  Przy] K KOO03 prezentacji
odpowiedzialnosci za o
: , . wynikow  oraz
bezpieczenstwo techniczne . L
o . stopnia realizacji
wynikajace z decyzji ., .
. zatozen zadania.
podejmowanych przez systemy
percepcji.

Literatura i pomoce naukowe

1. Dokumentacja OpenCV (Python): https://docs.opencv.org - dostep bezptatny.
2. Richard Szeliski, Computer Vision: Algorithms and Applications, 2nd ed., The University of
Washington, https://doi.org/10.1007/978-3-030-34372-9, 2022

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

Obcigzenie studenta [h]

Udziat w zajeciach/aktywnos$¢ Zajgcia bez Zajecia
nauczyciela-praca dvdaktvezne
wiasna studenta (ZBN) y y
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.

Szczegoétowe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczegdlnymi potrzebami: w tym z
niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych podczas zajec, zaliczen i egzaminéw okreslono w:
Regulaminie Studiéw, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci
procesu ksztatcenia studentom ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia,



https://doi.org/10.1007/978-3-030-34372-9

przewlekle chorych.




