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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Roboty mobilne

NAZWA PRZEDMIOTU

W JEZYKU ANGIELSKIM Mobile Robots

KOD PRZEDMIOTU WIEIK ELEKTROTECH oIIN PW17 14/15
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 3

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
3 10 0 10 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z budows i dziataniem typowego systemu czasu rzeczywistego
Cel 2 Zapoznanie sie ze struktura i dzialaniem systemu operacyjnego czasu rzeczywistego

Cel 3 Poznanie metod modelowania i planowania ruchu robota mobilnego.

Kod archiwizacji: F59C6F26
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Cel 4 Poznanie metod lokalizacji i tworzenia map otoczenia przez robota mobilnego

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Podstawowa wiedza z zakresu podstaw automatyki.

2 Umiejetnosé programowania w jezyku wyzszego rzedu.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Budowa i dziatanie systemu czasu rzeczywistego. Struktura i wewnetrzne mechanizmu wspolpracy
systemow operacyjnych czasu rzeczywistego.

EK2 Umiejetnosci Umiejetnosé programowania robota mobilnego.
EK3 Wiedza Modele i planowanie ruchu, lokalizacja i tworzenie map otoczenia.

EK4 Umiejetnosci Umiejetnosé tworzenia oprogramowania z uwzglednieniem planowania ruchu robota z omija-
niem przeszkod, lokalizowaniem pozycji i tworzeniem modelu $wiata otaczajacego.

EK5 Kompetencje spoteczne Umiejetnosé wspodlpracy w zespole nad rozwigzaniem zadania realizacji oprogra-
mowania dla robota mobilnego.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Wi Robot mobilny jako system czasu rzeczywistego. 2
W2 System operacyjny czasu rzeczywistego. 2
W3 Zagadnienia szeregowania procesow. 2
W4 Ruch, planowanie ruchu i unikanie przeszkod. 2
W5 Lokalizacja i tworzenie map otoczenia. 2

LABORATORIA

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Program §ledzenia linii. 2
L2 Program dla robota sumo. 2
L3 Program tworzenia mapy otoczenia. 2
L4 Program wyznaczania najkrotszej trajektorii. 2
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LABORATORIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L5 Dowolny program wedlug studentow. 2

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady
N2 Cwiczenia laboratoryjne
N3 Cwiczenia projektowe

N4 Praca w grupach

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 20
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 30
Opracowanie wynikow 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 30
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 90
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Projekt zespotowy
F2 Test

F3 Cwiczenie praktyczne
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyzsze.
NA OCENE 3.0 Student potrafi przedstawié¢ i omoéwi¢ blokowy model robota mobilnego.
NA OCENE 3.5 Stud.ent potrafi wyjasnié¢ dzialanie poszczegélnych elementow sktadowych robota
mobilnego.
NA OCENE 4.0 Student'potraﬁ omdéwi¢ podstawowe pojecia systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego.
Student potrafi omowi¢ stosowane metody stertowania i regulacji w robotach
NA OCENE 4.5 .
mobilnych.
NA OCENE 5.0 student -potraﬁ opracowaé¢ model procesowy oprogramowania systemu czasu
rzeczywistego.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyzsze.
NA OCENE 3.0 Student potrafi omowi¢ problematyke zarzadzania zadaniami.
NA OCENE 3.5 Student potrafi wyjasni¢ zagadnienie przetaczania kontekstu.
NA OCENE 4.0 Student potrafi omowi¢ zagadnienia zarzadzania zegarem, czasem i pamiecia.
NA OCENE 4.5 Student potrafi oméwié problematyke synchronizacji i komunikacji zadan.

student potrafi oméwié¢ problematyke synchronizacji komunikacji zadan

NA OCENE 5.0 .
Z przerwanilami.

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyzsze.

Student potrafi wyjasni¢ podstawowe pojecia z tematyki szeregowania zadan
NA OCENE 3.0 m.in. takie jak cel szeregowania i pojecia zadan periodycznych, aperiodycznych
i sporadycznych

NA OCENE 3.5 Student potrafi objasni¢ szeregowanie round-robin oraz wighted round-robin.
NA OCENE 4.0 Student potrafi omowi¢ metody szeregowania zadar periodycznych.
NA OCENE 4.5 Student potrafi oméwi¢ metody szeregowania zadan periodycznych z priorytetem.

Student potrafi omowié metody szeregowania zadan periodycznych,

NA OCENE 5. . . .
OCENE; 5.0 aperiodycznych i sporadycznych z priorytetem.
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EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyzsze.

NA OCENE 3.0 Student potrafi przedstawié¢ i omoéwi¢ model ruchu robota mobilnego.
NA OCENE 3.5 Student potrafi omowi¢ metody lokalizacji robota mobilnego.

NA OCENE 4.0 Student potrafi oméwié metody planowania ruchu robota mobilnego.

NA OCENE 4.5

Student potrafi omoéwi¢é metody planowania ruchu robota mobilnego z unikaniem
przeszkod.

Student potrafi uwzgledni¢ cechy charakterystyczne robota przy planowaniu

NA OCENE 5.0 ruchu z unikaniem przeszkod.
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyzsze.
NA OCENE 3.0 Student potrafi omowié jedna z metod lokalizacji robota mobilnego.
NA OCENE 3.5 Student potrafi oméwi¢ jedna z metod tworzenia map otoczenia.
NA OCENE 4.0 Student potrafi omoéwié kilka metod lokalizacji robota mobilnego.
NA OCENE 4.5 Student potrafi omowié kilka metod tworzenia map otoczenia.
NA OCENE 5.0 Student potrafi oméwié metody jednoczesnej lokalizacji i tworzenia map

otoczenia.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT P CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 W1 N1 N2 N3 N4 F1F2F3 P1
EK2 Cel 2 W2 W3 L1 L2 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1
EK3 Cel 3 W4 L3 14 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1
EK4 Cel 4 W5 L3 14 N1 N2 N3 N4 F1F2F3P1
Cel 1 Cel 2 W1 W2 W3 W4
EK5 W5 L1 L2 L3 L4 N1 N2 N3 N4 F1F2F3 P1
Cel 3 Cel 4 L5

Strona 5/6




VY|
P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Piotr Ciesielski — Elementy robotyki mobilnej, Warszawa, 2004, Wydaw. Pol.-Jap. Wyzszej Szkolty Technik
Komputerowych

[2 | Tchon, Krzysztof — Manipulatory i roboty mobilne : modele, planowanie ruchu, sterowanie, warszawa, 2000,
Akad. Oficyna Wydaw. PLJ

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 | Wozniak, Antoni — Autonomiczne roboty mobilne, Poznan, 1994, Wydaw. Politech. Poznanskiej

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Krzysztof Schiff (kontakt: kschiff@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Krzysztof Schiff (kontakt: kschiff@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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