KARTA PRZEDMIOTU (SYLABUS)

Opis przedmiotu

Kod przedmiotu = Interakcja czlowiek—robot
RiSI/O/II/NST/C5B § g Human-robot interaction
Jezyk wyktadowy Polski
Rok akademicki 2026/2027
Kierunek Robotyka i Sztuczna Inteligencja
w zakresie -
Poziom studiow studia drugiego stopnia
Profil studiow ogolnoakademicki
Forma studiéw studia niestacjonarne
Semestr / semestry 1]
Przynalezno$c do grupy zajeé Grupa zajec¢ kierunkowych
Status przedmiotu Wybieralny (12 2)
. Llczba‘g(’)dzm Liczba punktow
Forma zajgc¢ zajel ECTS
dydaktycznych
Formy realizacji zaj¢¢ dydaktycznych, Wyktad 10
wymiar, punkty ECTS
Projekt 16 3

z profilem studiow

zwigzany z prowadzong dziatalnoscig naukowg

w dyscyplinie inzynieria mechaniczna, do ktérej | 3 ECTS

przyporzadkowany jest kierunek studiéw

Powigzanie
rzedmiotu N stuzy zdobywaniu przez studenta kompetenc;ji
p z uprawnieniami inzynierskich 3 ECTS
z dyscypling inzynieria mechaniczna 3 ECTS

Tradycyjna, zajecia zorganizowane w Uczelni / zajecia

Forma nauczania realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na
odlegtos¢ / inne

Wymagania wstepne brak dodatkowych wymagan

Jednostka prowadzaca Wydziat Mechaniczny
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC
DYDAKTYCZNYCH, WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Celem przedmiotu jest wprowadzenie do podstaw
interakcji cztowieka z robotem oraz zapoznanie
z technicznymi, spotecznymi i bezpieczenstwa aspektami
wspotpracy cztowieka z systemami robotycznymi.

Celem przedmiotu jest takze rozwiniecie umiejetnos$ci
analizy prostych scenariuszy wspétpracy cziowieka z
robotem oraz projektowania wybranych funkcji percepcji
i bezpiecznej interakcji w systemach zrobotyzowanych.

Tresci programowe:

Wyktad:

1. Wprowadzenie do interakcji cztowiek—robot
i podstawowe pojecia,

2. Obszary zastosowan robotéw wspodipracujgcych i
ustugowych,

3. Formy komunikacji cztowieka z robotem,

4. Podstawy percepcji w systemach interakcji cziowiek—
robot,

5. Wykrywanie obecnos$ci cziowieka irozpoznawanie
otoczenia robota,

6. Podstawowe zasady bezpieczenstwa w interakcji
cztowiek—robot,

7. Ocena ryzyka w srodowisku wspoétdzielonym,

8. Zaufanie, akceptacja i odpowiedzialno$¢é
w systemach HRI.

Projekt:

1. Analiza prostego scenariusza wspotpracy cztowieka

z robotem,

2. Dobor sposobu interakcji i wymaganh bezpieczenstwa
dla wybranego zadania,

3. Opracowanie prostego modelu dziatania robota w
obecnosci operatora,

4. Implementacja wybranych funkcji percepcji lub
reakcji na obecnos¢ cztowieka,

5. Testowanie dziatania rozwigzania w wybranym
Srodowisku programistycznym lub symulacyjnym,

6. Analiza poprawnosci dziatania i ograniczen
opracowanego rozwigzania,

7. Przygotowanie dokumentaciji projektowej,

8. Prezentacja wynikdw projektu i uzasadnienie
przyjetych rozwigzan.

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

Wyktad informacyjny i problemowy z analizg przyktadéw
zastosowanh interakcji cziowieka z robotem oraz dyskusja
nad bezpieczenstwem i odpowiedzialnoscig stosowanych
rozwigzan.

Projekt obejmowaé powinien analize zadania, dobér
rozwigzania, implementacje wybranych funkcji oraz
prezentacje wynikéw.

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

Rygor zaliczenia:

zaliczenie na oceng na podstawie wynikéw uzyskanych w
wymaganych formach zaje¢ przewidzianych dla
przedmiotu.

Kryteria oceny osiggnietych efektow uczenia sie: ocenie
podlega stopien opanowania wiedzy i umiejetnosci
praktycznych, poprawnos¢ wykonania zadan, aktywnos¢
oraz osiggniecie efektéw uczenia sie w przewidzianych
formach zajec.

Sposob obliczania oceny koncowej:

ocena kohcowa ustalana jest na podstawie ocen
uzyskanych z wszystkich wymaganych form zajec
okreslonych dla przedmiotu, bez egzaminu konncowego.

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

formy zajec¢

uczenia si¢




Opis efektow uczenia si¢ dla
Numer przedrmotu’ (PEU? Kierunkowy . Forma izt

Student, ktory zaliczyt efekt uczenia Forma .. .
efektu ; . ., weryfikacji sprawdzania
uczenia si P () SpEan) Zaec (zaliczen) iocen

% | i rozumie / (U) potrafi / (K) Y

jest gotéw do:

Student zna i rozumie metody Wyktad zaliczenie

planowania  wspolpracy w na oceng test sprawdzajacy

systemach  zrobotyzowanych K WGO09, poziom

Wi oraz spoleczne 1 etyczne K WK16 opanowania
uwarunkowania wynikajace z wiedzy
bliskiej interakcji cztowieka z teoretycznej.
systemami autonomicznymi.

Student potrafi programowac Projekt zaliczenie .

. ocena  projektu,
roboty z  wykorzystaniem na oceneg .
systemow ercepcji do dokumentacji
b}éz iecznej pinterilgc'i z K_UWO8, projektowej,

Ul P ! oz K UKI13 prezentacji
operatorem oraz prezentowac 1 - 1z

- 2 ., wynikdw  oraz

uzasadnia¢ wybdr rozwigzan . L

) . stopnia realizacji
technicznych w debacie nad . .

. f zatozen zadania.
bezpieczenstwem HRI.
Student  jest gotow  do Projekt zaliczenie
krytycznej oceny na oceng ocena  projektu,
wiarygodnosci systemow dokumentacji
bezpieczenstwa i percepcji oraz K KKO1, projektowej,

K1 przyjmowania K KOO03 prezentacji
odpowiedzialnosci za skutki wynikow  oraz
spoteczne i techniczne stopnia realizacji
wynikajace z pracy robotow w zatozen zadania.
otoczeniu ludzi.
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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 dvdakivezne
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/ 1 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




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

Szczegolowe zasady i formy wsparcia studentow ze szczegdélnymi potrzebami: w tym
Z niepetnosprawnos$cig, przewlekle chorych podczas =zaje¢, zaliczen i egzamindw okreslono w:
Regulaminie Studiéw, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczgcej zapewnienia dostepnosci procesu
ksztatcenia studentom ze szczegdIinymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych.




