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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Pojazdy autonomiczne

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i Robotyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnos¢) Profil studiow

Systemy Wizyjne ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiéw Wymagalnos¢

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

15 0 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 15

Liczba punktéw ECTS

0

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

drinz. Julian Balcerek

email: julian.balcerek@put.poznan.pl

tel. 61 647 5936

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadaé wiedze z podstaw programowania,
cyfrowego przetwarzania sygnatéw, interfejsow cztowiek-robot oraz sztucznej inteligencji i biometrii.

Umiejetnosci: Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania podstawowych probleméw z
przetwarzania sygnatow z uzyciem programowania w jezyku wysokiego poziomu i umiejetnos¢
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet oraz by¢ gotowy do podjecia wspotpracy w ramach
zespotu.
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Kompetencje spoteczne: Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi przejawiac takie
cechy jak uczciwos¢, odpowiedzialnos¢, wytrwatosé, ciekawosé poznawczg, kreatywnosé, kulture
osobistg, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu
1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy dotyczgcej pojazdéw autonomicznych, niezbednej do
poprawnego projektowania, korzystania i implementacji systeméw dla pojazdéw autonomicznych.

2. Rozwijanie u studentoéw umiejetnosci rozwigzywania problemow pojawiajacych sie przy
projektowaniu systemow dla pojazdéw autonomicznych.

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej i wykorzystania oprogramowania do
projektowania systemoéw dla pojazddw autonomicznych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligencji i ich zastosowania w
systemach automatyki i robotyki dla pojazdéw autonomicznych [K2_W?2].

2. Ma szczegbétowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow sensorycznych
w pojazdach autonomicznych [K2_We6].

3. Ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki dla pojazdow autonomicznych i pokrewnych dyscyplin naukowych [K2_W12].

Umiejetnosci
1. Potrafi analizowac i interpretowad projektowg dokumentacje techniczng oraz wykorzystywac
literature naukowgq zwigzang z danym problemem [K2_U2].

2. Potrafi korzystaé z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu wizyjnego
oraz ekstrahowa¢ informacje z analizowanych sygnatéw [K2_U11].

3. Potrafi dobrac i zintegrowac elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-sterujgcego w tym:
jednostke sterujacg, uktad wykonawczy, uktad pomiarowy oraz moduty peryferyjne i komunikacyjne
[K2_U13].

4. Potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych projektowanie uktadéw automatyki i
robotyki dla pojazdéw autonomicznych dostrzegaé ich aspekty pozatechniczne, w tym srodowiskowe,
ekonomiczne i prawne [K2_U14].

Kompetencje spoteczne

1. Posiada $wiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w
tym jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje; jest gotéw
do rozwijania dorobku zawodowego [K2_K2].
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2. Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami Srodowiskowymi, w ktdérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac [K2_K4].

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposdb:
Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadéw:
na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu omdéwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie zajeé projektowych:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan oraz na podstawie dwdch prezentacji
samodzielnie wykonanych przez kazdy zespét studentow.

Ocena podsumowujaca:
a) w zakresie wykfadow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na kolokwium - pracy pisemnej o charakterze problemowym;
zdobycie 50% liczby punktéw oznacza ocene pozytywna,

ii. oméwienie wynikow kolokwium,
b) w zakresie zajec¢ projektowych weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadan projektowych; ocena ta obejmuje takze
umiejetnosc pracy w zespole,

ii. ocene i "obrone" przez studenta sprawozdania z realizacji projektu.

Uzyskiwanie dodatkowych punktow za aktywno$¢ podczas zaje¢, w szczegdlnosci za:

i. omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,
iii. umiejetnos¢ wspdtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie projektowe,
iv. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

v. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw, umozliwiajgce biezgce doskonalenie procesu
dydaktycznego.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:
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1. Automatyzacja pojazdéw — historia i cechy pojazdédw autonomicznych, klasyfikacja wedtug poziomdw
automatyzacji, model fizyczny pojazdu, wybrane rodzaje, konstrukcje i zastosowania pojazdéw.

2. Czujniki otoczenia pojazdéw — radar, lidar, czujnik ultradzwiekowy, wizyjny, stereowizyjny,
termowizyjny, dzwieku, ciSnienia, tensometryczny, termometr, higrometr, przyspieszeniomierz,
zyroskop, magnetometr, odbiornik systemu nawigacji satelitarnej, mapy otoczenia.

3. Automatyczna percepcja otoczenia oparta na przetwarzaniu sygnatéw wizyjnych — planowanie ruchu,
sterowanie i podejmowanie decyzji, parametry skutecznosci klasyfikacji, systemy mono- i stereowizyjne,
rozpoznawanie rodzaju i stanu nawierzchni drogowej, wykrywanie linii drogowych, rozpoznawanie
znakdw drogowych i Swiatet sygnalizacji, rozpoznawanie i sledzenie obiektéw stanowigcych zagrozenie,
wirtualne lusterko zewnetrzne, system kamer 360 stopni, wspomaganie jazdy nocnej.

4. Komunikacja pojazdéw z urzgdzeniami zewnetrznymi — komunikacja z infrastrukturg drogows, z
innymi pojazdami, z siecig, z urzadzeniami mobilnymi i ze zrédtem zasilania, zabezpieczanie danych.

5. Interakcja pojazddw z uzytkownikiem — przekazywanie informac;ji dla uzytkownika: wyswietlacz
ciektokrystaliczny, przezierny, rzeczywistos¢ rozszerzona, ekran autostereoskopowy, dzwieki i wibracje;
odczytywanie stanu fizycznego i emocji uzytkownika, mozliwosci sterowania przez uzytkownika,
zaawansowane komunikaty gtosowe, sterowanie za pomocg gestéw, interfejs mozg-komputer,
wytworzenie warunkéw sprzyjajgcych dla uzytkownika, personalizacja pojazddw, ochrona ciata podczas
zagrozenia.

6. Bezposrednie przekazywanie sygnatdéw z pojazdu do otoczenia — zmienny snop Swiatta, wyswietlacze
zewnetrzne, lakiery termoczute i elektrochromowe, sygnaty dZzwiekowe, emisja ultradzwiekéw,
zewnetrzne systemy ochrony bezposrednie;.

7. Plany rozwoju pojazdéw autonomicznych — okolicznosci sprzyjajace i spowalniajgce rozwdj,
rozwigzania dla uzytkownikéw starszych pojazdéw, wybrane przepisy prawne i podsumowanie.

W trakcie zaje¢ projektowych sg realizowane zadania dotyczgce pojazdéw autonomicznych. Temat i
zakres kazdego projektu jest ustalany indywidualnie, przewaznie ze szczegélnym uwzglednieniem
przygotowania danych, implementacji oprogramowania i przeprowadzenia testow skutecznosci.
Projekty sg zazwyczaj realizowane w grupach 2/3-osobowych przez caty okres trwania semestru.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy,
rozwigzywanie zadan, pokaz multimedialny, demonstracja.

2. Projekt: prezentacje multimedialne, dyskusja, praca zespotowa.
Literatura

Podstawowa
1. Roland Siegwart and lllah R. Nourbakhsh, Introduction to autonomous mobile robots, A Bradford
Book, The MIT Press, Cambridge, Massachusetts, London 2004.
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2. Farbod Fahimi, Autonomous robots : modeling, path planning, and control, Springer, New York 2009.

3. Cezary Szczepaniak, Podstawy modelowania systemu: cztowiek-pojazd-otoczenie, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa, £t6dz 1999.

4. Janusz Sobieraj, Rewolucja przemystowa 4.0, Wydawnictwo Naukowe Instytutu Technologii
Eksploatacji - Panstwowego Instytutu Badawczego, Radom 2018.

Uzupetniajgca
1. Jerzy Merkisz, Ireneusz Pielecha, Uktady elektryczne pojazdéw hybrydowych, Wydawnictwo
Politechniki Poznanskiej, Poznan 2015.

2. Jerzy Merkisz, Ireneusz Pielecha, Uktady mechaniczne pojazdéw hybrydowych, Wydawnictwo
Politechniki Poznanskiej, Poznan 2015.

3. Bogumit Fic, Samochody elektryczne, Wydawnictwo i Handel Ksigzkami "KaBe", Krosno 2019.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny nakfad pracy 60 0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 0
projektowych, przygotowanie do kolokwium, wykonanie prezentacji,
wykonanie projektu)!

Iniepotrzebne skresli¢ lub dopisaé inne czynnosci



