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Cel 1 Zapoznanie sie budowa, zasadami sterowania, systemami nawigacji i bezpieczenstwa oraz oprogramowaniem

robotow mobilnych.
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Zaliczony przedmiot Elementy i uktady sterowania robotow.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Zna uklady jezdne stosowane w robotach mobilnych.
EK2 Wiedza Zna metody nawigacji stosowane w robotach mobilnych.
EK3 Umiejetnosci Potrafi oméwi¢ podstawowe elementy sktadowe robotéw mobilnych i ich funkcje.

EK4 Umiejetnosci Potrafi opisa¢ matematycznie, tworzac modele analityczne i numeryczne, chéd robotéw kro-
czacych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Budowa i zasada dzialania robotoéw i platform mobilnych. Kategorie robotow
mobilnych. Aplikacje robotow ladowych. Lokomocja robotéw mobilnych. Uktady
W1 jezdne stosowane w robotach mobilnych (kola, gasienice, mechanizmy 3

kroczace). Roboty kotowe. Konfiguracje robotoéw kotowych ze wzgledu na liczbe
két. Ograniczenia kinematyczne wprowadzane przez kota. Opis potozenia
i orientacji robota kotowego.

Gasienicowy uklad biezny. Roboty inspekcyjne. Automatycznie sterowane pojazdy
w2 AGV. Nawigacja w robotyce mobilnej. Bezpieczeristwo w robotyce mobilnej. 3
Zastosowania militarne robotéw mobilnych.

Roboty kroczace. Przyktady konstrukeji robotéw kroczacych, analiza strukturalna
i kinematyczna, stabilnosé chodu.

Sensoryka (czujniki ultradzwickowe, czujniki optyczne, dotykowe, kompasy,
W4 zyroskopy, systemy wizyjne, skanery laserowe). Zasilanie robotéw mobilnych. 3
Uktady sterowania.

Algorytmy detekcji i omijania przeszkod. Planowanie trajektorii ruchu robota

w5 mobilnego. Systemy wieloobrotowe. Wspotpraca robotow. 3
LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Modelowanie chodu robota kroczacego w aplikacji Matlab i weryfikacja 5
otrzymanych wynikéw na obiekcie rzeczywistym.
L2 Programowanie ruch robota mobilnego klasy (2, 0). 3
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LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L3 Programowanie robotow sledzacych linie. 3
L4 Budowa i zasada dzialania automatycznie sterowanych pojazdow - AGV. 3
L5 Laserowy system bezpieczenistwa S300 2
L6 Laserowy system nawigacji NAV300. 2

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Cwiczenia laboratoryjne
N2 Konsultacje

N3 Praca w grupach

N4 Wyktady

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 0
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 5

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 59
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00
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9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

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

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 Zna podstawowe uktady jezdne stosowane w robotyce mobilne;j.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 -

Zna wady i zalety podstawowych metod nawigacji wykorzystywanych w robotyce

NaA OCENE 3.0 mobilne;.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 -

Potrafi wymieni¢ podstawowe elementy sktadowe robotéw mobilnych i oméwicé

Na oceng 3.0 ich funkcje.

NA OCENE 3.5 -
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NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0

NA OCENE 3.0

Potrafi opisa¢ matematycznie chdd robotéw kroczacych.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT P CELE TRESCI NARZEDZIA
KSZTALCENIA WYCH EFEKTOW PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE SPOSOBY OCENY
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
W1 W2 W3 L1
EK1 K1 W18 Cel 1 L2 L3 L4 N1 N3 N4 F2 P1
EK2 K1 WIS Cel 1 w2 WSGL?’ L4 N1 N3 N4 F2 P1
K1 W14,
K1 W18,
K1 W12,
EK3 K1 UBO06, Cel 1 WlL\Z]in%WZl N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1
K1 UBO07,
K1 UBO05,
K1 KO07
K1 UBO06,
K1 UBO07,
EK4 K1:UB057 Cel 1 W3 L1 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1
K1 K01
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11 WYKAZ LITERATURY
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LITERATURA UZUPEENIAJACA
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12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr hab. inz., prof. PK Jerzy, Wiestaw Zajac (kontakt: zajac@mech.pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Marta Gora (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)
2 mgr inz. Marcin Morawski (kontakt: morawski@mech.pk.edu.pl)

3 mgr inz. Tomasz Wiegk (kontakt: wiek@mech.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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