AKADEMIA TECHNICZNO-INFORMATYCZNA W NAUKACH STOSOWANYCH

KARTA OPISU PRZEDMIOTU
'Wydzial Automatyki i robotyki
Kierunek Automatyka i Robotyka
Specjalnosé Roboty mobilne
Semestr VII Rok akademicki 2026/2027
Stopien studiow 1

Nazwa przedmiotu

Warsztaty z innowacji w robotyce

Kod przedmiotu

WzIwR

L.aczna liczba godzin

Profil ksztalcenia

18 [Tryb [stacjemaray  |niestacjonarny
OsbinoakademickiA) |Praktyczny (P)

Forma zajeé Warsztaty

Jezyk przedmiotu polski

Liczba punktéw ECTS 3
Prowadzacy zajecia

Forma prowadzonych zajeé warsztaty

Wymiar zajeé 18

Stopien naukowy, imie, nazwisko

Wymagania wstepne

Wiedza z algebry 1 analizy matematycznej, robotyki,
automatyki oraz sieci neuronowych.

Zalozenia i cele przedmiotu

Przedstawienie praktycznych zastosowan w zakresie
technik neuroinformatycznych oraz modeli struktur|
moézgowych i analizy sygnalow EEG.

Metody dydaktyczne

Omowienie zagadnien przedmiotu. Wspolne rozwiazywanie

rostych probleméw technicznych.

Efekty uczenia si¢ (odniesienie do charakterystyk poziomow Polskiej Odniesienie do Odniesienie do
Ramy Kwalifikacji) efektow dla efektéw uczenia
kierunku sie¢ wg Polskiej
Ramy
Kwalifikacji
01. Posiada wiedze w zakresie podstaw
V_Vi%]sjozh‘:en - nawroinformatyki. K_Wo04 P6S_WG
rozumie: 02. Ma wiedz¢ w zakresie terminologii modeli K W24 P6S WG INZ
' struktur mézgowych oraz analizy sygnatow EEG.
01. Potrafi zaplanowac, przygotowac i przeprowadzi¢
UMIEJETNOSCI symulacje dziatania prostych rozwigzan z zakresu
: . P6S UW
— absolwent neuroinformatyki. K U24 P6S UW IN7
potrafi: 02. Potrafi pozyskiwa¢ aktualne informacje w - -
zakresie przedmiotu.
01. Przestrzega ustalen potrzebnych do zaliczenia
KOMPETENCIJE przedmiotu
SPOLECZNE 02. Potrafi pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej K K01 P6S KK
— absolwent jest rézne role. K K03 P6S_ KO
gotow do 03. Rozumie pozatechniczne aspekty i mozliwos$ci
zastosowania poznanych metod.
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Tresci programowe
Lp. Tematyka zajec Liczba godzin
Forma zaj¢¢ - wyktad

1 Analiza modeli neurondéw do zastosowan robotyki )

2 Metody PCA i ICA do analizy sygnalow EEG 3

3 Problemy implementacji struktur mézgowych 3

4 Reprezentacja informacji w sygnale EEG 3

3 Rozwigzania wieloprocesorowe w sterowaniu autonomicznych pojazdéow mobilnych 3

6 Problemy wspotczesnej zaawansowanej robotyki 3

7 Kolokwium zaliczeniowe 1
Forma i warunki zaliczenia Kolokwium zaliczeniowe oraz poprawnie rozwigzane zadania zadane przez
przedmiotu prowadzacego jako efekt pracy grupowe;j
Metody weryfikacji efektow Nr efektu uczenia si¢
uczenia sie z sylabusa

Kolokwium W01-W02, U01-U02, KO1-
K03
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nadrzgdnego sterowania komputerowego.
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Naklad pracy studenta
Liczba godzin
Zajecia dydaktyczne 18
Przygotowanie si¢ do zajec 42
Studiowanie literatury 10

Udziat w konsultacjach
Przygotowanie projektu / eseju / prezentacji itp.

Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 10
Inne
L. ACZNY naklad pracy studenta w godz. 80

Liczba punktéw ECTS 3




