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koncepcja specjalności



dlaczego risa ?

Cele:
∙ Rozszerzenie wiedzy – metody i
algorytmy przydatne w robotyce

∙ Rozwój kompetencji praktycznych
∙ Nowa wiedza i umiejętności - AI, ML/DL
∙ Aplikacje – zastosuj to, czego się
nauczyłeś(łaś)

Profil studenta/absolwenta:
∙ Ceniony specjalista w dziale B+R
korporacji

∙ Developer w innowacyjnej firmie
∙ Twórca własnego start-upu
∙ Naukowiec (możesz zacząć z nami)
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rozszerzenie wiedzy podstawowej

Przedmioty:
∙ Teoria sterowania w robotyce
∙ Metody i algorytmy planowania
ruchu

∙ Eksploracyjna analiza danych
∙ Wybrane zagadnienia grafiki 3D i
wizualizacji komputerowej

∙ Idea: poznać i dobrze zrozumieć
algorytmy wykorzystywane w
praktyce do sterowania i
planowania ruchu oraz
wizualizacji
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nowoczesna robotyka w praktyce

Przedmioty:
∙ Nowoczesne sensory w robotyce
∙ Podstawowe narzędzia i metody
programowania robotów
autonomicznych

∙ Zaawansowane narzędzia i
metody programowania robotów
autonomicznych

∙ Zaawansowane metody
programowania robotów
przemysłowych i planowania
zadań

∙ Idea: zapoznanie z narzędziami
dostępnymi w nowoczesnej
robotyce
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systemy wizyjne

Przedmioty:
∙ Systemy wizyjne
∙ Zaawansowane przetwarzanie
obrazów

∙ Idea: pozyskanie umiejętności
wykorzystania informacji wizyjnej
w praktyce po jej odpowiednim
przetworzeniu
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sztuczna inteligencja

Przedmioty:
∙ Sztuczna inteligencja w robotyce
∙ Wybrane zagadnienia uczenia
maszynowego

∙ Idea: świadome wykorzystanie
algorytmów uczenia
maszynowego do rozwiązywania
rzeczywistych problemów
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aplikacje i przedmioty obieralne

Przedmioty:
∙ Autonomiczne roboty mobilne
∙ Autonomiczne samochody
∙ Systemy wbudowanie i
przetwarzanie brzegowe

∙ Interfejs człowiek-maszyna i
sygnały biologiczne w robotyce

∙ Idea: możliwość sprofilowania
kształcenia zgodnie z
zainteresowaniami i planowaną
karierą
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siatka zajęć specjalności



ramowy program specjalności: semestr 1
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ramowy program specjalności: semestr 2
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ramowy program specjalności: semestr 3
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wybrane moduły – co oferujemy ?



metody i algorytmy planowania ruchu

∙ Sposoby reprezentacji otoczenia robotów (mapy)
∙ Sposoby reprezentacji ograniczeń ruchu
∙ Metody planowania ruchu robotów

Osoba odpowiedzialna: dr hab. inż. Dominik Belter
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zaawansowane metody programowania robotów przemysłowych i planowania zadań

Najważniejsze zagadnienia:
∙ Sposoby sterowania i
programowania robotów

∙ Zaawansowane funkcje systemów
symulacyjnych

∙ Programowanie off-line i
wykonanie zadania przez
rzeczywiste roboty ABB

∙ Roboty kooperacyjne (cobots)
∙ Przedmiot zgodny z programem
szkoleń KUKA College i ABB
Programista
Osoba odpowiedzialna: dr hab. inż. Paweł Drapikowski, prof. PP
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nowoczesne sensory w robotyce

∙ Zasady działania nowoczesnych sensorów (kamery, LIDARy,
radary, IMU, GPS)

∙ Obsługa i proste przetwarzanie danych z sensorów
∙ Kalibracja parametrów wewnętrznych i zewnętrznych sensorów
∙ Obsługa systemów ground truth (DGPS, OptiTrack)

Osoba odpowiedzialna: dr inż. Michał Nowicki
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narzędzia i metody programowania robotów autonomicznych

∙ Zaawansowane narzędzia w Robot Operating System
∙ Programowanie współbieżne
∙ Zaawansowane narzędzia w systemie Linux

Osoba odpowiedzialna: dr hab. inż. Dominik Belter
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sztuczna inteligencja w robotyce

Najważniejsze zagadnienia:
∙ Metody reprezentacji wiedzy
∙ Przeszukiwanie przestrzeni
stanów

∙ Reprezentacja wiedzy niepewnej i
niepełnej

∙ Systemy regułowe.
∙ Sieci Bayesowskie i modele
Markowa

∙ Probabilistyczne modele grafowe
∙ Systemy agentowe

Osoba odpowiedzialna: prof. dr hab. inż. Piotr Skrzypczyński
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eksploracyjna analiza danych

Najważniejsze zagadnienia:
∙ Przetwarzanie i wizualizacja różnych typów
danych

∙ Metody analizy danych (statystyczne i
graficzne)

∙ Modele statystyczne, detekcja i usuwanie
elementów odstających

∙ Analiza wielowymiarowa danych, badanie
relacji między danymi

∙ Selekcja oraz ocena istotności cech
wykorzystywanych w uczeniu maszynowym

Osoba odpowiedzialna: dr inż. Piotr Kaczmarek

18



wybrane zagadnienia uczenia maszynowego

Najważniejsze zagadnienia:
∙ Klasyczne algorytmy uczenia maszynowego
(SVM, drzewa decyzyjne, grupowanie).

∙ Tworzenie zespołów klasyfikatorów (bagging,
boosting).

∙ Ocena działania klasyfikatorów i inżynieria
cech.

∙ Głębokie sieci neuronowe i ich wybrane
zastosowania (dane tabelaryczne,
semantyczne, szeregi czasowe).

∙ Sieci generatywne – przeciwstawne i
autoenkodery.

Osoba odpowiedzialna: dr inż. Marek Kraft
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systemy wizyjne

∙ Powstawanie obrazu – kamery, sensory głębi, stereowizja,
kodowanie obrazu i wideo.

∙ Poprawianie obrazu i podstawowe operacje lokalne, filtracja
liniowa i nieliniowa.

∙ Detekcja cech (krawędzi, punktów, linii) i segmentacja oraz ich
zastosowania.

∙ Elementy geometrii wielowidokowej i przetwarzania sekwencji
obrazów (wyodrębnianie obiektów z tła i śledzenie).

Osoba odpowiedzialna: dr inż. Marek Kraft
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zaawansowane przetwarzanie obrazów

∙ Wykorzystanie metod uczenia maszynowego do przetwarzania
obrazów i sekwencji wideo.

∙ Główny nacisk na wykorzystanie głębokich sieci neuronowych w
zadaniach rozpoznawania, lokalizacji, segmentacji, śledzenia i
wielu innych.

Osoba odpowiedzialna: dr inż. Marek Kraft
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autonomiczne samochody

Zintegrowanie wiedzy zdobytej podczas studiów na specjalności:

∙ systemy sensoryczne i fuzja danych
∙ lokalizacja i budowa mapy
∙ systemy wizyjne i uczenie maszynowe
∙ spotkania z przedstawicielami przemysłu

Konstrukcja: Amadeusz Szymko

Osoba odpowiedzialna: dr inż. Krzysztof Walas
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interfejs człowiek-maszyna i sygnały biologiczne w robotyce

Najważniejsze zagadnienia:
∙ Przetwarzanie i analiza sygnałów
∙ Podstawy rejestracji i właściwości
sygnałów biologicznych EMG, EKG, EEG,
EOG, SpO2

∙ Sensory umożliwiające śledzenie ruchu
człowieka

∙ Cech sygnałów biologicznych związane z
wykonywanym ruchem oraz stanem
fizjologicznym (samopoczuciem,
poziomem stresu, koncentracją)

∙ Interfejsy człowiek maszyna
wykorzystujące sygnały biologiczne
Osoba odpowiedzialna: dr inż. Piotr Kaczmarek
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projekty badawcze i rozwojowe



projekty lider

∙ Granty finansowany przez Narodowe
Centrum Badań i Rozwoju

∙ Percepcja i sterowanie w zadaniu
manipulacji obiektami elastycznymi

∙ Opracowanie i implementacja nowych
metod lokalizacji, budowy mapy oraz
planowania ruchu z użyciem czujników
RGB-D w zrobotyzowanych systemach
elastycznej produkcji
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adas

Zaawansowany system wsparcia precyzyjnych manewrów dla
kierowców autobusów miejskich jednosegmentowych i
przegubowych

Cele:
∙ współpraca pomiędzy uczelnią, a lokalnym
przemysłem (PP – Solaris Bus & Coach)

∙ budowa systemu percepcji do mapowania
środowiska, lokalizacji autobusu i detekcji
przeszkód, szerokie zastosowanie uczenia
maszynowego.

∙ algorytmy sterowania i planowania, które
dostarczają kierowcy informacji o akcjach
jakie musi podjąć w celu wykonania
dokowania i parkowania
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projekty międzynarodowe

∙ subTerranean Haptic INvestiGator – THING,
H2020

∙ Robotic tEchnologies for the Manipulation of
cOmplex DeformablE Linear objects –
REMODEL, H2020

∙ European Robotics Week, Central Event 2019
∙ European Robotics League, Emergency Local
Tournament (Air + Land) 2020/21

∙ NVIDIA DLI University Ambassadorship
∙ współpraca z INTEL
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korzyści dla studentów (pierwsza edycja risa)

∙ 10 z 34 studentów RiSA pierwszej edycji zaangażowanych w
projektach B+R w Zakładzie Robotyki.

∙ Nagroda IEEE dla 3 studentów RiSA za pracę inżynierską
∙ Publikacje studentów z prac badawczych.
∙ organizacja konkurencji podczas European Rover Challenge 2021
∙ studenci zaangażowani w działalność PUT Driverless
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nasi partnerzy zagraniczni (możliwość współpracy)

∙ ETH, Zürich (CH)
∙ EPFL, Lausanne (CH)
∙ Czech Technical University in Prague (CZ)
∙ FZI, Karlsruhe (DE)
∙ Technical University of Munich (DE)
∙ Technical University of Darmstadt (DE)
∙ Tampere University (FI)
∙ Universitá di Pisa (IT)
∙ Sapienza University of Rome (IT)
∙ University of Zaragoza (ES)
∙ University of Edinburgh (UK)
∙ University of Oxford (UK)
∙ University College London (UK)
∙ University of Antwerp (BE)
∙ Royal Melbourne Institute of Technology, Melbourne, (AU)
∙ Laval University, Quebec City (CA)
∙ Universidad Técnica Federico Santa María, Valparaíso, (CL)
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nasi partnerzy przemysłowo/naukowi

∙ MAB Robotics
∙ ABB
∙ Universal Robots
∙ SICK
∙ VW Poznań
∙ Solaris Bus & Coach
∙ Wobit
∙ Inwebit
∙ bin.e
∙ Lerta
∙ Ouster
∙ Sieć Badawcza Łukasiewicz
∙ Europejska Fundacja Kosmiczna
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aparatura dostępna dla studentów/do badań

∙ 4 x roboty kooperacyjne Universal Robots
∙ Roboty kroczące
∙ Roboty kołowe
∙ Roboty latające
∙ 12 x kamery RGB-D
∙ 10 x skanery laserowe 2D oraz 3D
∙ GPS różnicowy
∙ Kamera Termowizyjna
∙ 5 x profesjonalne IMU
∙ System Motion Capture
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więcej informacji

kontakt: krzysztof.walas@put.poznan.pl
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Dziękujmy za uwagę!
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