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	28
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	Charakterystyka metod wieloagentowych, przykłady zastosowań. [Systemy wieloagentowe w automatyce]
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	Komunikacja w systemach wieloagentowych. [Systemy wieloagentowe w automatyce]
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	Metody sterowania w systemach teleoperacyjnych. [Systemy teleoperacyjne]

	32
	Zagadnienie komunikacji w systemach teleoperacynych (protokoły i ich cechy, wpływ zakłóceń, opóźnień). [Systemy teleoperacyjne]
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	Kinematyka i sterowanie robotów medycznych. [Zastosowania robotyki w medycynie]

	34
	Aspekty techniczne, ekonomiczne i społeczne zastosowania robotyki w medycynie. [Zastosowania robotyki w medycynie]

	35
	Zaawansowane układy pomiarowe stosowane w medycynie. Metody analizy chodu człowieka. [Bioinżynieria]
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	Sposoby grupowania danych w relacyjnych bazach danych. [Przemysłowe systemy baz danych]
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	Rodzaje złączeń tabel w relacyjnych bazach danych. [Przemysłowe systemy baz danych]
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	Algorytm propagacji wstecznej dla nauki sztucznej sieci jednokierunkowej wielowarstwowej. [Sztuczne sieci neuronowe]
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	Architektura głębokich sieci neuronowych (rodzaje warstw: conv, poll, fc, lstm; udoskonalenia algorytmów nauki: dropout, adam, adagrad, adadelta). [Sztuczne sieci neuronowe]
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