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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Roboty mobilne i ich programowanie

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Kod przedmiotu WIEiK INFOTRON oIIS PP4 21/22

Kategoria przedmiotu Przedmioty podstawowe

Liczba punktów ECTS 3.00

Semestry 2

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykłady Ćwiczenia Laboratoria
Laboratoria
komputero-

we
Projekty

2 15 0 30 0 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Znajomość podstawowych platform sprzętowych stosowanych w robotyce mobilnej.

Cel 2 Znajomość zagadnień modelowania oraz algorytmów stosowanych w robotyce mobilnej.

Cel 3 Praktyczna umiejętność konstruowania podstawowych robotów mobilnych.

Kod archiwizacji:
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Podstawowa wiedza z podstaw elektrotechniki, maszyn i urządzeń elektrycznych, układów elektromaszynowych,
automatyki i systemów mechatronicznych.

2 Podstawowe umiejętności z programowania.

3 Znajomość zagadnień z kursu fizyki i matematyki.

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Posiada wiedzę związaną z problematyką dotyczącą robotyki mobilnej.

EK2 Umiejętności Potrafi zrealizować oprogramowanie sterujące dla robota mobilnego. Potrafi opracować algo-
rytmy ruchu robota mobilnego w nieznanym otoczeniu.

EK3 Kompetencje społeczne Zna rolę i sposoby wykorzystania robotów mobilnych we współczesnej rzeczywi-
stości.

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

6 Treści programowe

Wykłady

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1
Wprowadzenie Charakterystyka robotyki mobilnej. Historia. Terminologia.
Przegląd robotów mobilnych. Znaczenie robotyki mobilnej w kontekście nowych
wyzwań przemysłowych. Rola robotyki mobilnej w Infotronice.

2

W2
Systemy sterujące i czujniki stosowane w robotyce mobilnej. Struktura układu
sterowania. Sprzęt i narzędzia programowe. Czujniki. Struktura oprogramowania. 2

W3
System mechaniczny robotów mobilnych. Części składowe systemu. Roboty
mobilne kołowe i gąsienicowe. 2

W4 Kinematyka kołowego robota mobilnego. 2

W5
Roboty mobilne kroczące. Klasyfikacja robotów kroczących. Podstawowe wielkości
charakteryzujące chód. Diagramy i rodzaje chodu. Synteza chodu. 2

W6
Stabilność chodu. Stabilność pozycji. Kinematyka nogi. Trajektoria ruchu robota
kroczącego. 2

W7
Metody samolokalizacji robotów mobilnych. Algorytmy nawigacji robotów
mobilnych. 3
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Laboratoria

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1 Modelowanie kinematyki i dynamiki robota mobilnego. 5

L2 Budowa z elementów modelu robota mobilnego kołowego. 5

L3 Budowa z elementów modelu robota mobilnego. 5

L4 Programowanie robota mobilnego. 5

L5 Planowanie i symulacja trajektorii mobilnego robota kołowego. 5

L6 Badanie pozycjonowania i trajektorii robota mobilnego. 5

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Konsultacje

N3 Praca w grupach

N4 Ćwiczenia laboratoryjne

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 45

Konsultacje przedmiotowe 0

Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 15

Opracowanie wyników 15

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 15

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 90

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 3.00
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9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Ćwiczenie praktyczne

F2 Sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego

F3 Odpowiedź ustna

Ocena podsumowująca

P1 Średnia ważona ocen formujących

P2 Test zaliczeniowy

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Ocena pozytywna z wszystkich form zajęć.

Ocena aktywności bez udziału nauczyciela

B1 Ocena aktywności odbywa się na wszystkich formach zajęć.

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 3.0
Posiada podstawową wiedzę związaną z problematyką dotyczącą robotyki
mobilnej.

Na ocenę 4.0 Posiada ogólną wiedzę związaną z problematyką dotyczącą robotyki mobilnej.

Na ocenę 5.0
Posiada zaawansowaną wiedzę związaną z problematyką dotyczącą robotyki
mobilnej.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 3.0
Potrafi w stopniu dostatecznym zrealizować oprogramowanie sterujące dla robota
mobilnego.

Na ocenę 4.0
Potrafi zrealizować podstawowe oprogramowanie sterujące dla robota mobilnego
oraz opracowywać algorytmy ruchu robota mobilnego.

Na ocenę 5.0
Potrafi zrealizować zaawansowane oprogramowanie sterujące dla robota
mobilnego oraz opracowywać algorytmy ruchu robota mobilnego w nieznanym
otoczeniu.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 3.0
Rozumie podstawową rolę i sposoby wykorzystania robotów mobilnych we
współczesnej rzeczywistości.

Na ocenę 4.0 Zna zaawansowane technologie związane z wykorzystania robotów mobilnych.

Na ocenę 5.0
Zna światowe trendy związane z robotyką oraz nowoczesne technologie związane
z wykorzystania robotów mobilnych.
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Efekt kształcenia 4

Na ocenę 3.0
Posiada podstawową wiedzę związaną z problematyką sterowania
i programowania robotów mobilnych.

Na ocenę 4.0
Posiada ogólną wiedzę związaną z problematyką sterowania i programowania
robotów mobilnych.

Na ocenę 5.0
Posiada zaawansowaną wiedzę związaną z problematyką sterowania
i programowania robotów mobilnych.

10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1 K_W05 K_W06 Cel 1 Cel 2
Cel 3

W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 L1
L2 L3 L4 L5 L6

N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1 P2

EK2
K_U01 K_U04

K_U05
Cel 1 Cel 2

Cel 3

W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 L1
L2 L3 L4 L5 L6

N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1 P2

EK3 K_K03 Cel 1 Cel 2
Cel 3

W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 L1
L2 L3 L4 L5 L6

N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1 P2

EK4 K_W05 K_W06 Cel 1 Cel 2
Cel 3

W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 L1
L2 L3 L4 L5 L6

N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1 P2

11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] T.Zielińska — Maszyny kroczące, Warszawa, 2003, Wydawnictwo PWN

[2 ] P.Ciesielski, J.Sawoniewicz, A.Szmigielski — Elementy robotyki mobilnej, , 2004, Wydawnictwo PJWSTK

[3 ] ] K. Tchoń, A. Mazur, I. Hossa, R. Dulęba — Manipulatory i roboty mobilne, Warszawa, 2000, Wydaw-
nictwo PLJ
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12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr hab. inż. Prof PK Tomasz Węgiel (kontakt: pewegiel@cyfronet.pl)

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr hab. inż. Tomasz Węgiel (kontakt: tomasz.wegiel@pk.edu.pl)

2 dr inż. Maciej Sułowicz (kontakt: maciej.sulowicz@pk.edu.pl)

3 dr hab. inż. Robert Sałat (kontakt: robert.salat@pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

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

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)
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