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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Roboty mobilne i ich programowanie

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WIEIiK INFOTRON olIIS PP4 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty podstawowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
2 15 0 30 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Znajomo$é¢ podstawowych platform sprzetowych stosowanych w robotyce mobilne;.
Cel 2 Znajomo$é zagadnien modelowania oraz algorytmow stosowanych w robotyce mobilne;j.

Cel 3 Praktyczna umiejetno$é¢ konstruowania podstawowych robotéw mobilnych.

Kod archiwizacji:
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z podstaw elektrotechniki, maszyn i urzadzen elektrycznych, ukladéw elektromaszynowych,
automatyki i systeméw mechatronicznych.

2 Podstawowe umiejetnosci z programowania.

3 Znajomo$¢ zagadnien z kursu fizyki i matematyki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Posiada wiedze zwiazana z problematyka dotyczaca robotyki mobilne;j.

EK2 Umiejetnosci Potrafi zrealizowaé¢ oprogramowanie sterujace dla robota mobilnego. Potrafi opracowaé algo-
rytmy ruchu robota mobilnego w nieznanym otoczeniu.

EK3 Kompetencje spoleczne Zna role i sposoby wykorzystania robotéw mobilnych we wspoéltczesnej rzeczywi-
stosci.

EK4 Wiedza Zna i rozumie zasady tworzenia ukladéw sterowania dla robotéw mobilnych i sposoby ich progra-
mowania.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Wprowadzenie Charakterystyka robotyki mobilnej. Historia. Terminologia.

Wi Przeglad robotéw mobilnych. Znaczenie robotyki mobilnej w kontekscie nowych 2
wyzwarn przemystowych. Rola robotyki mobilnej w Infotronice.
Systemy sterujace i czujniki stosowane w robotyce mobilnej. Struktura uktadu

W2 . . . N . 2
sterowania. Sprzet i narzedzia programowe. Czujniki. Struktura oprogramowania.

W3 System mechaniczny robotéw mobilnych. Czesci sktadowe systemu. Roboty 9
mobilne kotowe i gasienicowe.

W4 Kinematyka kotowego robota mobilnego. 2
Roboty mobilne kroczace. Klasyfikacja robotow kroczacych. Podstawowe wielkosci

W5 . ) . . . 2
charakteryzujace chéd. Diagramy i rodzaje chodu. Synteza chodu.

We Stabilnos¢ chodu. Stabilno$é pozycji. Kinematyka nogi. Trajektoria ruchu robota 5
kroczacego.

W7 Metody samolokalizacji robotéw mobilnych. Algorytmy nawigacji robotéw 3
mobilnych.
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LABORATORIA

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Modelowanie kinematyki i dynamiki robota mobilnego. 5
L2 Budowa z elementé6w modelu robota mobilnego kolowego. 5
L3 Budowa z elementéw modelu robota mobilnego. 5
L4 Programowanie robota mobilnego. 5
L5 Planowanie i symulacja trajektorii mobilnego robota kolowego. 5
L6 Badanie pozycjonowania i trajektorii robota mobilnego. 5

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Konsultacje
N3 Praca w grupach

N4 Cwiczenia laboratoryjne

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 0
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 15
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 15
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 90
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00
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9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
F3 Odpowiedz ustna

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

P2 Test zaliczeniowy

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Ocena pozytywna z wszystkich form zajec.

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIARU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci odbywa sie na wszystkich formach zajec.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 3.0 Posigda.podstawowz% wiedze zwigzang z problematyka dotyczaca robotyki
mobilne;j.
NA OCENE 4.0 Posiada og6lna wiedze zwiazana z problematyka dotyczaca robotyki mobilnej.
NA OCENE 5.0 Pos1z.1da.zaawansowanq wiedze zwiazana z problematyka dotyczaca robotyki
mobilnej.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 3.0 Potr'aﬁ w stopniu dostatecznym zrealizowaé oprogramowanie sterujace dla robota
mobilnego.
Potrafi zrealizowa¢ podstawowe oprogramowanie sterujace dla robota mobilnego
NA OCENE 4.0 . .
oraz opracowywaé algorytmy ruchu robota mobilnego.
Potrafi zrealizowa¢ zaawansowane oprogramowanie sterujace dla robota
NA OCENE 5.0 mobilnego oraz opracowywaé algorytmy ruchu robota mobilnego w nieznanym
otoczeniu.
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 3.0 ROZl’lmie po@stawowa{ roh}g 1 sposoby wykorzystania robotéw mobilnych we
wspolczesnej rzeczywistosci.
NA OCENE 4.0 Zna zaawansowane technologie zwigzane z wykorzystania robotéw mobilnych.
NA OCENE 5.0 Zna $wiatowe .trendy zrwwczane. z robotyka oraz nowoczesne technologie zwiazane
z wykorzystania robotéw mobilnych.
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EFEKT KSZTALCENIA 4

Posiada podstawows wiedze zwiazang z problematyka sterowania

NA oceng 3.0 i programowania robotéw mobilnych.

Posiada og6lng wiedze zwiazana z problematyka sterowania i programowania

NA oceNg 4.0 robotéw mobilnych.

Posiada zaawansowana wiedze zwiazang z problematyka sterowania

NA OCENE 5.0 i programowania robotéw mobilnych.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT . CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
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EK1 K W02 K W03 Ol 3 W5 W6 W7 L1 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1 P2
¢ 1213141516

K UOLK U4 | Cel1cea | WLW2W3W4

EK2 W5 W6 W7 L1 N1N2N3N4 | F1F2F3P1P2
K K U12
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA
[1 ] T.Zielinska — Maszyny kroczqce, Warszawa, 2003, Wydawnictwo PWN
[2 | P.Ciesielski, J.Sawoniewicz, A.Szmigielski — Elementy robotyki mobilnej, , 2004, Wydawnictwo PTWSTK

[3 ]] K. Tchon, A. Mazur, I. Hossa, R. Duleba — Manipulatory i roboty mobilne, Warszawa, 2000, Wydaw-
nictwo PLJ
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12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr hab. inz. Prof PK Tomasz Wegiel (kontakt: pewegiel@cyfronet.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr hab. inz. Tomasz Wegiel (kontakt: tomasz.wegiel@pk.edu.pl)

2 dr inz. Maciej Sutowicz (kontakt: maciej.sulowicz@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)

Strona 6/6



