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Forma sudiów: niestacjonarne Kod kierunku: I

Stopień studiów: I

Specjalności: Brak specjalności

1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Programowanie robotów

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Robot programming

Kod przedmiotu WIiT I oIN C32 23/24

Kategoria przedmiotu Przedmioty kierunkowe

Liczba punktów ECTS 4.00

Semestry 7

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Seminarium Projekt

7 18 0 0 18 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Zapoznanie z zasadami projektowania i implementacji algorytmów sterowania robotów z użyciem wybranych
języków programowania.

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

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

1 Podstawowa wiedza z zakresu elektroniki i programowania.

5 Efekty kształcenia

EK1 Umiejętności Potrafi wykorzystać języki programowanie do programowania i sterowania robotami mobil-
nymi.

EK2 Umiejętności Potrafi pozyskiwać informacje z dokumentacji i wykorzystywać je do realizacji zadań inży-
nierskich.

EK3 Wiedza Zna podstawowe pojęcia związane z robotyką.

EK4 Kompetencje społeczne Potrafi współpracować w grupie z ustalonym podziałem zadań.

6 Treści programowe

Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1 Podstawowe pojęcia związane z robotyką. Akwizycja danych wykorzystywane
w robotach. 3

W2
Układy regulacji i sterowanie wykorzystywane w robotach. Rodzaje efektorów
wykorzystywanych w robotach kołowych oraz gąsienicowych. 3

W3
Sensory wykorzystywane w robotach mobilnych. Kinematyka różnych rodzajów
robotów mobilnych. 3

W4
Języki programowanie wykorzystywane w programowaniu i sterowaniu robotami
mobilnymi. 3

W5
Symulatory robotów mobilnych i ich wykorzystywanie w testowania kinematyki
robotów mobilnych. Systemy lokalizacji i pozycjonowania robotów mobilnych. 4

W6 Zastosowanie robotów w przemyśle ciężkim. 2

Laboratorium komputerowe

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

K1
Badanie symulacyjne efektorów wykorzystywanych w robotach kołowych.
Programowanie robota kołowego mBot2. 5

K2
Badanie sensorów wykorzystanych w robotach kołowych mBot2 . Układ akwizycji
danych i wykorzystanie pozyskanych danych w sterowaniu robotem mobilnych. 4
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Laboratorium komputerowe

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

K3
Chwytak i jego wykorzystanie w robotach kołowych. Programowanie robota
humanoidalnego BIOLOID. 4

K4
Koordynacja ruch robotów mobilnych mBot2. Lokalizacja robota kołowego
w przestrzeni kartezjańskiej. 5

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Dyskusja, konsultacje

N3 Prezentacje multimedialne

N4 Praca w grupach, ćwiczenia praktyczne

N5 Platforma MS Teams, Delta

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 36

Konsultacje przedmiotowe 10

Egzaminy i zaliczenia w sesji 9

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

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 20

Opracowanie wyników 15

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 100

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 4.00

9 Sposoby oceny

Ocena podsumowująca

P1 Realizacja zadań praktycznych w trakcie zajęć.

Strona 3/7



Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kościuszki

P2 Obecność i aktywność na zajęciach, aktywność na platformie e-learningowej.

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Realizacja zadań praktycznych w trakcie zajęć.

W2 Realizacja samodzielnego projektu grupowego.

W3 2 nieobecności nieusprawiedliwione na zajęciach obowiązkowych

Ocena aktywności bez udziału nauczyciela

B1 Rejestracja na zajęcia i aktywność na platformie e-learningowej

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3.0.

Na ocenę 3.0
Student potrafi wykorzystać języki programowanie do programowania
i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 51% do 60% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 3.5
Student potrafi wykorzystać języki programowanie do programowania
i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 61% do 70% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 4.0
Student potrafi wykorzystać języki programowanie do programowania
i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 71% do 80% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 4.5
Student potrafi wykorzystać języki programowanie do programowania
i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 81% do 90% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 5.0
Student potrafi wykorzystać języki programowanie do programowania
i sterowania robotami mobilnymi - uzyskuje od 91% do 100% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3.0.

Na ocenę 3.0
Potrafi pozyskiwać informacje z dokumentacji i wykorzystywać je do realizacji
zadań inżynierskich na poziomie podstawowym.

Na ocenę 3.5
Potrafi pozyskiwać informacje z dokumentacji i wykorzystywać je do realizacji
zadań inżynierskich na poziomie wystarczającym.

Na ocenę 4.0
Potrafi dobrze pozyskiwać informacje z dokumentacji i wykorzystywać je do
realizacji zadań inżynierskich na poziomie podstawowym.

Na ocenę 4.5
Potrafi bardzo dobrze pozyskiwać informacje z dokumentacji i wykorzystywać je
do realizacji zadań inżynierskich na poziomie podstawowym.
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Na ocenę 5.0
Potrafi biegle pozyskiwać informacje z dokumentacji i wykorzystywać je do
realizacji zadań inżynierskich na poziomie podstawowym.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3.0.

Na ocenę 3.0 Student zna podstawowe pojęcia - uzyskuje od 51% do 60% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 3.5 Student zna podstawowe pojęcia - uzyskuje od 61% do 70% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 4.0 Student zna podstawowe pojęcia - uzyskuje od 71% do 80% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 4.5 Student zna podstawowe pojęcia - uzyskuje od 81% do 90% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Na ocenę 5.0 Student zna podstawowe pojęcia - uzyskuje od 91% do 100% punktów z zadań
praktycznych, sprawdzianów i egzaminu.

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3.0.

Na ocenę 3.0
Student potrafi współpracować w grupie, formułuje bardzo ogólne opinie
i wnioski, prezentuje osiągane wyniki na podstawowym poziomie.

Na ocenę 3.5
Student potrafi współpracować w grupie, formułuje wystarczające opinie
i wnioski, prezentuje osiągane wyniki na wystarczającym poziomie.

Na ocenę 4.0
Student potrafi współpracować w grupie, formułuje dość szczegółowe opinie
i wnioski, prezentuje osiągane wyniki na dobrym poziomie.

Na ocenę 4.5
Student potrafi dobrze współpracować w grupie, formułuje szczegółowe opinie
i wnioski, prezentuje osiągane wyniki na ponad przeciętnym poziomie.

Na ocenę 5.0
Student potrafi bardzo dobrze współpracować w grupie, formułuje samodzielne
i bardzo szczegółowe opinie i wnioski, prezentuje osiągane wyniki na bardzo
dobrym, zaawansowanym poziomie.

10 Macierz realizacji przedmiotu
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Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1

I1_W03
I1_W05
I1_W06
I1_W09
I1_U01b
I1_U04

Cel 1 Cel 2 W3 W4 K2 K3 N1 N2 N3 N4 N5 P1 P2

EK2

I1_U01b
I1_U03 I1_U04

I1_U06b
I1_U07b

Cel 1 Cel 2 W5 W6 K3 K4 N1 N2 N3 N4 N5 P1 P2

EK3

I1_W03
I1_W05
I1_W06
I1_W09
I1_U01b
I1_U04

Cel 1 Cel 2 W1 W2 K1 K2 N1 N2 N3 N4 N5 P1 P2

EK4
I1_U02 I1_K03

I1_K05 Cel 1 Cel 2
W1 W2 W3 W4
W5 W6 K1 K2

K3 K4
N1 N2 N3 N4 N5 P1 P2

11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

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

Literatura uzupełniająca

[1 ] Cameron Hughes, Tracey Hughes — Programowanie robotów. Sterowanie pracą robotów autonomicznych,
Warszawa, 2017, Helion

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

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

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr inż. Szymon Szomiński (kontakt: )
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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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