POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2023/2024

Wydziat Informatyki i Telekomunikacji

Kierunek studiéw: Informatyka Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: 1
Stopien studiéw: |

Specjalnosci: Brak specjalnosci

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Programowanie robotéw

NAZWA PRZEDMIOTU

Robot programming
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WIIiT T oIS C30 23/24
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 4.00

SEMESTRY 6

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- SEMINARIUM PROJEKT
WE
6 30 0 0 30 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z zasadami projektowania i implementacji algorytmow sterowania robotéw z uzyciem wybranych
jezykow programowania.

Cel 2 Zapoznanie z metodami generowania i programowania trajektorii ruchu robotéw mobilnych.

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z zakresu elektroniki i programowania.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Umiejetnosci Potrafi wykorzystaé¢ jezyki programowanie do programowania i sterowania robotami mobil-
nymi.

EK2 Umiejetnosci Potrafi pozyskiwaé¢ informacje z dokumentacji i wykorzystywac je do realizacji zadan inzy-

nierskich.

EK3 Wiedza Zna podstawowe pojecia zwiazane z robotyka.

EK4 Kompetencje spoleczne Potrafi wspolpracowaé w grupie z ustalonym podzialem zadan.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Podstawowe pojecia zwiazane z robotyka. 4
W2 Akwizycja danych wykorzystywane w robotach. 3
W3 Uktady regulacji i sterowanie wykorzystywane w robotach. 3
W4 Rodzaje efektorow wykorzystywanych w robotach kotowych oraz gasienicowych. 3
W5 Sensory wykorzystywane w robotach mobilnych. 3
W6 Kinematyka réznych rodzajéw robotéw mobilnych. 3
W Jezyki programowanie wykorzystywane w programowaniu i sterowaniu robotami 4
mobilnymi.
Symulatory robotéw mobilnych i ich wykorzystanie w testowania kinematyki
W8 . . 3
robotéw mobilnych.
W9 Zastosowanie robotow w przemysle ciezkim. 2
W10 Systemy lokalizacji i pozycjonowania robotéw mobilnych. 2
LABORATORIUM KOMPUTEROWE
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
K1 Badanie symulacyjne efektoréow wykorzystywanych w robotach kotowych. 4
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LABORATORIUM KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

K2 Programowanie robota kotowego mBot2. 4

K3 Badanie sensoréw wykorzystanych w robotach kotowych mBot2. 3
Uktad akwizycji danych i wykorzystanie pozyskanych danych w sterowaniu

K4 . 4
robotem mobilnych.

K5 Chwytak i jego wykorzystanie w robotach kotowych. 3

K6 Programowanie robota humanoidalnego BIOLOID. 4

K7 Koordynacja ruch robotéw mobilnych mBot2. 4

K8 Lokalizacja robota kotowego w przestrzeni kartezjariskie;j. 4

N1
N2
N3
N4
N5

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Prezentacje multimedialne

Praca w grupach

Dyskusja

Platforma MS Teams, Delta
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 60
Konsultacje przedmiotowe 10
Egzaminy i zaliczenia w sesji 5

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 15
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 115
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Realizacja zadan praktycznych w trakcie zajec.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Realizacja zadan praktycznych w trakcie zajec.
W2 Realizacja samodzielnego projektu grupowego.

W3 2 nieobecno$ci nieusprawiedliwione na zajeciach obowigzkowych

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Obecno$é¢ i aktywnosé na zajeciach, aktywnosé na platformie e-learningowe;.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.
Student potrafi wykorzystaé jezyki programowanie do programowania

NA OCENE 3.0 i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 51% do 60% punktow z zadan
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.
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Student potrafi wykorzystaé¢ jezyki programowanie do programowania

NA OCENE 3.5 i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 61% do 70% punktow z zadan
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.
Student potrafi wykorzystaé¢ jezyki programowanie do programowania

NA OCENE 4.0 i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 71% do 80% punktow z zadan
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.
Student potrafi wykorzystaé¢ jezyki programowanie do programowania

NA OCENE 4.5 i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 81% do 90% punktow z zadan
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.
Student potrafi wykorzystaé¢ jezyki programowanie do programowania

NA OCENE 5.0 i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 91% do 100% punktow z zadan
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.

NA OCENE 3.0 Potrafﬁ. p9z¥5k1w.ac 1nforma.CJe 2 dokumentacji i wykorzystywac je do realizacji
zadan inzynierskich na poziomie podstawowym.

NA OCENE 3.5 Potrafﬁ' ppzxsklw'ac mforma.cl]e z dokument@cp i wykorzystywacé je do realizacji
zadan inzynierskich na poziomie wystarczajacym.

NA OCENE 4.0 Potl'"aﬁ .(%obrze ,p'oz'ysk'lwac.lnformaqe z dokumentacji i wykorzystywaé je do
realizacji zadan inzynierskich.

NA OCENE 4.5 Potraﬁ.bar.c.lzo dol’)r.ze. po.zyskl.wac informacje z dokumentacji i wykorzystywac je
do realizacji zadan inzynierskich.

NA OCENE 5.0 Po‘@aﬁ Plegle 1:,)0.zy.sk1\.zvac {nformaCJe z dokumentacji i wykorzystywaé je do
realizacji zadan inzynierskich.

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.

NA OCENE 3.0 Student zna podstawov.ve If,)OJQ'Cla - uz.yskuje od 51% do 60% punktow z zadarn
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.

NA OCENE 3.5 Student zna podstawovye I?OJe?ma - uz'yskuje od 61% do 70% punktow z zadarn
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.

NA OCENE 4.0 Student zna podstawov-ve p’)oy?(’,la - uz-ysku‘]e od 71% do 80% punktow z zadar
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.

NA OCENE 4.5 Student zna podstawov've I?O_]G%Cla - uz'yskul]e od 81% do 90% punktow z zadar
praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.

NA OCENE 5.0 Student zna podstawowe pojecia - uzyskuje od 91% do 100% punktéw z zadan

praktycznych, sprawdzianéw i egzaminu.

EFEKT KSZTALCENIA 4
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NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 Student potrafi wspolpracowaé w grupie, formutuje bardzo ogélne opinie
LS i wnioski, prezentuje osiagane wyniki na podstawowym poziomie.
NA OCENE 3.5 Student potrafi wspolpracowaé w grupie, formutuje wystarczajace opinie
LS i wnioski, prezentuje osiagane wyniki na wystarczajacym poziomie.
NA OCENE 4.0 Student potrafi wspotpracowaé w grupie, formutuje dosé szczegdtowe opinie
B4 i wnioski, prezentuje osiggane wyniki na dobrym poziomie.
NA OCENE 4.5 Student potrafi dobrze wspolpracowaé¢ w grupie, formutuje szczegdélowe opinie
B4 i wnioski, prezentuje osiggane wyniki na ponad przecietnym poziomie.
Student potrafi bardzo dobrze wspotpracowaé w grupie, formutuje samodzielne
NA OCENE 5.0 i bardzo szczegdtowe opinie i wnioski, prezentuje osiggane wyniki na bardzo
dobrym, zaawansowanym poziomie.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKT
KSZTALCENIA

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-
WYCH EFEKTOW

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU

CELE
PRZEDMIOTU

TRESCI
PROGRAMOWE

NARZEDZIA
DYDAKTYCZNE

SPOSOBY OCENY

EK1

I1_Wo03
11 W05
11 W06
11 W09
I1_U01b
I1_U0411_U20
I1_U2111_U22
I1_U23

Cel 1 Cel 2

W3 W4 W5 W6
W7 K3 K4 Kb
K6

N1 N2 N3 N4 N5

P1

EK2

I1_U01b
I1_U0311_U04
11_U06b
I1_U07h

Cel 1 Cel 2

W8 W9 W10 K6
K7 K8

N1 N2 N3 N4 N5

P1

EK3

I1_Wo03
I1_WO05
I1_Wo06
I1_W09
I1_UO01b
I1_U04

Cel 1 Cel 2

W1 W2 K1 K2

N1 N2 N3 N4 N5

P1
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT p CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU

W1 W2 W3 W4
W5 W6 W7 W8
Cel 1 Cel 2 W9 W10 K1 K2 | N1 N2 N3 N4 N5 P1
K3 K4 K5 K6
K7 K8

I1_U0211 KO3

EK4 I1_KO05

11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Mordechai Ben-Ari, Francesco Mondada — Elementy robotyki dla poczqtkujgcych, Warszawa, 2022, Helion

LITERATURA UZUPEENIAJACA

1 Cameron Hughes, Tracey Hughes — Pr ogmmowanie robotow. Sterowanie pracqg robotow autonomicznych,
V\/&I’SZ&W&, 201 ], Helion

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Anna Plichta (kontakt: aplichta@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Szymon Szominski (kontakt: )

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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