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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Roboty mobilne

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim Mobile Robots

Kod przedmiotu WIEiK ELEKTROTECH oIIN PW17 14/15

Kategoria przedmiotu Przedmioty specjalnościowe

Liczba punktów ECTS 3.00

Semestry 3

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykłady Ćwiczenia Laboratoria
Laboratoria
komputero-

we
Projekty

3 10 0 10 0 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Zapoznanie się z budową i działaniem typowego systemu czasu rzeczywistego

Cel 2 Zapoznanie się ze strukturą i działaniem systemu operacyjnego czasu rzeczywistego

Cel 3 Poznanie metod modelowania i planowania ruchu robota mobilnego.
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Cel 4 Poznanie metod lokalizacji i tworzenia map otoczenia przez robota mobilnego

4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Podstawowa wiedza z zakresu podstaw automatyki.

2 Umiejętność programowania w języku wyższego rzędu.

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Budowa i działanie systemu czasu rzeczywistego. Struktura i wewnętrzne mechanizmu współpracy
systemów operacyjnych czasu rzeczywistego.

EK2 Umiejętności Umiejętność programowania robota mobilnego.

EK3 Wiedza Modele i planowanie ruchu, lokalizacja i tworzenie map otoczenia.

EK4 Umiejętności Umiejętność tworzenia oprogramowania z uwzględnieniem planowania ruchu robota z omija-
niem przeszkód, lokalizowaniem pozycji i tworzeniem modelu świata otaczającego.

EK5 Kompetencje społeczne Umiejętność współpracy w zespole nad rozwiązaniem zadania realizacji oprogra-
mowania dla robota mobilnego.

6 Treści programowe

Wykłady

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1 Robot mobilny jako system czasu rzeczywistego. 2

W2 System operacyjny czasu rzeczywistego. 2

W3 Zagadnienia szeregowania procesów. 2

W4 Ruch, planowanie ruchu i unikanie przeszkód. 2

W5 Lokalizacja i tworzenie map otoczenia. 2

Laboratoria

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1 Program śledzenia linii. 2

L2 Program dla robota sumo. 2

L3 Program tworzenia mapy otoczenia. 2

L4 Program wyznaczania najkrótszej trajektorii. 2
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Laboratoria

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L5 Dowolny program według studentów. 2

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Ćwiczenia laboratoryjne

N3 Ćwiczenia projektowe

N4 Praca w grupach

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 20

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 30

Opracowanie wyników 10

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 30

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

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 3.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Projekt zespołowy

F2 Test

F3 Ćwiczenie praktyczne
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Ocena podsumowująca

P1 Średnia ważona ocen formujących

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyższe.

Na ocenę 3.0 Student potrafi przedstawić i omówić blokowy model robota mobilnego.

Na ocenę 3.5
Student potrafi wyjaśnić działanie poszczególnych elementów składowych robota
mobilnego.

Na ocenę 4.0
Student potrafi omówić podstawowe pojęcia systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego.

Na ocenę 4.5
Student potrafi omówić stosowane metody stertowania i regulacji w robotach
mobilnych.

Na ocenę 5.0
student potrafi opracować model procesowy oprogramowania systemu czasu
rzeczywistego.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyższe.

Na ocenę 3.0 Student potrafi omówić problematykę zarządzania zadaniami.

Na ocenę 3.5 Student potrafi wyjaśnić zagadnienie przełączania kontekstu.

Na ocenę 4.0 Student potrafi omówić zagadnienia zarządzania zegarem, czasem i pamięcią.

Na ocenę 4.5 Student potrafi omówić problematykę synchronizacji i komunikacji zadań.

Na ocenę 5.0
student potrafi omówić problematykę synchronizacji komunikacji zadań
z przerwaniami.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyższe.

Na ocenę 3.0
Student potrafi wyjaśnić podstawowe pojęcia z tematyki szeregowania zadań
m.in. takie jak cel szeregowania i pojęcia zadań periodycznych, aperiodycznych
i sporadycznych

Na ocenę 3.5 Student potrafi objaśnić szeregowanie round-robin oraz wighted round-robin.

Na ocenę 4.0 Student potrafi omówić metody szeregowania zadań periodycznych.

Na ocenę 4.5 Student potrafi omówić metody szeregowania zadań periodycznych z priorytetem.

Na ocenę 5.0
Student potrafi omówić metody szeregowania zadań periodycznych,
aperiodycznych i sporadycznych z priorytetem.
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Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyższe.

Na ocenę 3.0 Student potrafi przedstawić i omówić model ruchu robota mobilnego.

Na ocenę 3.5 Student potrafi omówić metody lokalizacji robota mobilnego.

Na ocenę 4.0 Student potrafi omówić metody planowania ruchu robota mobilnego.

Na ocenę 4.5
Student potrafi omówić metody planowania ruchu robota mobilnego z unikaniem
przeszkód.

Na ocenę 5.0
Student potrafi uwzględnić cechy charakterystyczne robota przy planowaniu
ruchu z unikaniem przeszkód.

Efekt kształcenia 5

Na ocenę 2.0 Student nic nie wie na zagadnienia powyższe.

Na ocenę 3.0 Student potrafi omówić jedną z metod lokalizacji robota mobilnego.

Na ocenę 3.5 Student potrafi omówić jedną z metod tworzenia map otoczenia.

Na ocenę 4.0 Student potrafi omówić kilka metod lokalizacji robota mobilnego.

Na ocenę 4.5 Student potrafi omówić kilka metod tworzenia map otoczenia.

Na ocenę 5.0 Student potrafi omówić metody jednoczesnej lokalizacji i tworzenia map
otoczenia.

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 Cel 1 W1 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1

EK2 Cel 2 W2 W3 L1 L2 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1

EK3 Cel 3 W4 L3 L4 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1

EK4 Cel 4 W5 L3 L4 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1

EK5 Cel 1 Cel 2
Cel 3 Cel 4

W1 W2 W3 W4
W5 L1 L2 L3 L4

L5
N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1
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11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

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

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

Literatura uzupełniająca

[1 ] Woźniak, Antoni — Autonomiczne roboty mobilne, Poznań, 1994, Wydaw. Politech. Poznańskiej

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

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

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr inż. Krzysztof Schiff (kontakt: kschiff@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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