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Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka

Forma sudiéw: niestacjonarne

Stopien studiéw: |
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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

KARTA PRZEDMIOTU

IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

Profil: Ogolnoakademicki

Kod kierunku: A

NAZWA PRZEDMIOTU

Sterowanie maszyn i urzadzen transportowych

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU

WM AIR oIN C4 22/23

KATEGORIA PRZEDMIOTU

Przedmioty specjalno$ciowe

LiczBA PUNKTOW ECTS

2.00

SEMESTRY

6

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 9 0 9 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Poznanie budowy, zasad sterowania, podsystemow lokomocji, nawigacji, sensoryki i bezpieczenistwa oraz
oprogramowania robotéw mobilnych.

Kod archiwizacji:
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomo$é podstawowych elementéw sktadowych uktadéw sterowania robotow.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Charakteryzuje uklady lokomocji i metody nawigacji stosowane w robotach mobilnych.
EK2 Wiedza Opisuje podstawowe elementy sktadowe robotéw mobilnych i ich funkcje.

EK3 Umiejetnosci Programuje ruch kotowego robota mobilnego.

EK4 Umiejetnosci Opisuje matematycznie, tworzac modele analityczne i numeryczne, chdd robotéw kroczacych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Programowanie ruchu robota mobilnego klasy 2.0. Programowanie robotow 9
$ledzacych linie.
Programowanie modeli fizycznych robotéw mobilnych zbudowanych w oparciu
L2 . 3
o zestawy Lego Mindstorms.
L3 Budowa i zasada dziatania automatycznie sterowanych pojazdow (AGV). 2
L4 Modelowanie chodu robota kroczacego w aplikacji Matlab i weryfikacja 5
otrzymanych wynikéw na obiekcie rzeczywistym.
WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Uktady lokomocji stosowane w robotach mobilnych. Konfiguracje robotow
W1 kotowych ze wzgledu na liczbe kot. Ograniczenia kinematyczne wprowadzane przez 1
kota. Opis potozenia i orientacji robota kolowego.

Zastosowania militarne robotéw mobilnych. Roboty mobilne przeznaczone do prac

w2 podwodnych. 2
Sensoryka robotoéw mobilnych (czujniki do pomiaru parametréw wewnetrznych
i zewnetrznych). Uktady zasilania robotéw mobilnych. Uktady sterowania.

w3 L T ) . . . 2
Algorytmy detekcji i omijania przeszkod. Planowanie trajektorii ruchu robota
mobilnego. Systemy wieloobrotowe. Wspotpraca robotow.

W4 Automatycznie sterowane pojazdy (AGV). Nawigacja w robotyce mobilnej. 9

Bezpieczeristwo w robotyce mobilnej.
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WYKEAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Roboty kroczace. Przyktady konstrukeji robotéw kroczacych, analiza strukturalna
W5 S S 2
i kinematyczna, stabilnos¢ chodu.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1 Wyktady

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Filmy instruktazowe

N4 Cwiczenia laboratoryjne

N5 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 18
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 18
Opracowanie wynikow 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 50
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Aktywnos$¢ podczas ¢wiczen laboratoryjnych.

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego zawierajace tresci z wykltadow.
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia arytmetyczna ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Zaliczenie przedmiotu wymaga uzyskania pozytywnej oceny z kazdego efektu ksztalcenia.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene 5,0
. : . . L al
NA OCENE 5.0 Min. 95% z: Student potrafi opisa¢ podstawowe uktady lokomocji (wady i zalety)

i metody nawigacji stosowane w robotach mobilnych.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 5.0 x(i)rgﬂii?h_z: Student potrafi opisa¢ podstawowe elementy sktadowe robotéw
EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na oceng¢ 5,0

NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0

NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0

NA OCENE 5.0 Min. 95% z: Potrafi zaprogramowa¢ ruch kolowego robota mobilnego.
EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0

NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0

NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene 5,0
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NA OCENE 4.5

89% z maksimum wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 5.0

Min. 95% z: Potrafi opisa¢ matematycznie chod robotow kroczacych.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 LIL3 L4 W1 N1 N2 N3 F2 P1
W2
EK2 Cel 1 L2 L3 W2 W3 N1 N2 N3 F2 P1
W4
L1 L2 L3 W1
EK3 Cel 1 W3 W4 N2 N4 N5 F1 F2 P1
EK4 Cel 1 L4 W5 N2 N4 Nb F1 F2 P1

11

LITERATURA PODSTAWOWA

WYKAZ LITERATURY

[1 ] Tchon K., Mazur A., Duleba I., Hossa R., Muszynski R. — Manipulatory i roboty mobilne, Warszawa,
2000, Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ

[2 | Siegwart R., Nourbakhsh I. R. — Introduction to autonomous mobile robots, New York, 2004, MIT Press

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Duleba I. — Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Warszawa, 2001,

EXIT

[2 | Zielinska T. — Maszyny kroczqce, Warszawa, 2003, PWN

12

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Wiestaw, Jan Cichocki (kontakt: pmcichoc@cyf-kr.edu.pl)

INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
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OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Marcin Morawski (kontakt: marcin.morawski@pk.edu.pl)
2 dr inz. Waldemar Malopolski (kontakt: waldemar .malopolski@pk.edu.pl)

3 dr inz. Marta Gora-Maniowska (kontakt: marta.gora-maniowska@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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