KARTA PRZEDMIOTU (SYLABUS)

Opis przedmiotu

Kod przedmiotu 5 é Podstawy ROS (Robot Operating System)
RiAP/O/I/ST/C.8a § § ROS Basics (Robot Operating System)
Jezyk wykladowy polski
Rok akademicki 2023/2024
Kierunek Robotyka i Automatyzacja Procesow
w zakresie -

Poziom studiow

studia pierwszego stopnia

Profil studiow

ogolnoakademicki

Forma studiow

studia stacjonarne

Semestr / semestry

o

Przynaleznos¢ do grupy zajeé

Grupa zajec kierunkowych

Status przedmiotu do wyboru
Liczba godzin
Forma zaj¢é zajec Liczba punktow ECTS
dydaktycznych
Formy realizacji zaje¢ dydaktycznych, wymiar, Wyktad 10[h]
punkty ECTS
Cwiczenia O[h] 4 ECTS
Laboratoria 16[h]
zwigzany z prowadzong dzialalnoscig naukowq
z profilem studiow w dyscyplinie inzynieria mechaniczna do ktorej| 4 ECTS
przyporzgdkowany jest kierunek studiow
Powigzanie przedmiotu o L?hfzy ‘ qubywamu przez studenta kompetencji 4 ECTS
inzynierskich
z dyscypling Inzynieria mechaniczna 4 ECTS

Forma nauczania

tradycyjna- zajecia zorganizowane w Uczelni / zajecia
realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na

odlegtosé

Wymagania wstepne

Przedmiot przeznaczony jest dla studentow kierunku Robotyka i
Automatyzacja Procesoéw, ktorzy juz posiadaja podstawowa
wiedz¢ w zakresie programowania i sterowania robotami.

Wymagania wstgpne:

e  znajomos¢ podstaw programowania w jezykach Python

Iub C++,

e podstawowa wiedza z zakresu sterowania robotami i

kinematyki robotow,

e podstawowa wiedza z zakresu systemow operacyjnych i

sieci komputerowych.

Jednostka prowadzaca

UTH Radom, Katedra Mechaniki Stosowanej i Mechatroniki




Koordynator

dr inz. Przemystaw Motyl

Adres strony internetowej pjo

https://wm.uniwersytetradom.pl/

Adres e-mail, telefon koordynatora

p.motyl@uthrad.pl (48) 361-71-23

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

Cel ksztalcenia:

Celem przedmiotu jest wprowadzenie studentéw do
programowania robotow przemystowych przy uzyciu platformy
ROS (Robot Operating System). Studenci naucza si¢ projektowaé
i programowac aplikacje dedykowane dla robotoéw, korzystajac z
podstawowych narzedzi i technologii oferowanych przez ROS.
Przedmiot obejmuje réwniez wprowadzenie do teorii sterowania
robotami i algorytmow nawigacji.

Tresci programowe:

Wyktad/¢wiczenia laboratoryjne:

1. Wprowadzenie do ROS
a. architektura ROS
b. narzedzia i biblioteki oferowane przez ROS
c. instalacja i konfiguracja ROS na systemie Ubuntu
2. Podstawy programowania w ROS
a. tworzenie 1 zarzadzanie pakietami w ROS
b. tworzenie prostych weztow i publikowanie/odbieranie
danych
c. wykorzystanie serwisow 1 akcji
3. Sterowanie robotami w ROS
a. wprowadzenie do kinematyki robota
b. sterowanie ruchem robota przy uzyciu kontrolera
ruchu
c. sterowanie chwytakiem
4. Wprowadzenie do algorytméw nawigacji w ROS
a. wprowadzenie do mapowania i lokalizacji
b. algorytmy planowania trasy
C. nawigacja przy uzyciu mapy i sensorow
5. Tworzenie kompleksowych aplikacji robotycznych w ROS
a. projektowanie i implementacja kompleksowych
aplikacji robotycznych przy uzyciu ROS
b. integracja z narzedziami wizualizacyjnymi
c. testowanie i debugowanie aplikacji
6. Projekt zespotowy
a. praca w zespotach nad projektem robotycznym
b. prezentacja wynikéw projektu

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

Metody podajace (wyktad informacyjny potgczony z ekspozycja i
pokazem podstawowych przypadkdéw zarzadzania produkcja);
metody programowane (z wykorzystaniem komputera do
prezentacji integracji systemow).

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnigtych
efektow uczenia sig, sposob obliczania oceny
koncowe;:

Ocena koncowa z laboratoriow:
e  Aktywno$¢ na laboratoriach - 40%
e  Projekt zespotowy - 60%
Ocena koncowa z wyktadu:
e  Aktywnos¢ na wyktadach - 25%
e  Zaliczenie wyktadu - 75%



mailto:p.motyl@uthrad.pl

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy | Metody weryfikacji efektow
zajeé uczenia si¢
Numer Opis efektow uczenia si¢ dla gy
przedmiotu (PEU) ; Forma Metody
efektu j . . efekt uczenia ., .. .
. Student, ktory zaliczyt przedmiot . Forma zaje¢ | weryfikacji sprawdzania
uczenia . . . si¢ . .
. (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest (zaliczen) 1 oceny
si¢ : . (KEU)
gotow do:
Zna i rozumie budowe i strukture Wykiad / Zaliczenie
Wil systemu ROS oraz podstawowe pojeciai| K W08 Cw. ha ocen Kolokwium
terminologi¢ zwigzang z tym systemem. laboratoryjne ¢
220 oty imicooowi W |
wo o [DYSIEmE AES, WY e K_WI2 Cw. Kolokwium
komunikacji miedzy wezlami i - laboratorvine na ocene
publikacji/subskrypcji danych. )
Zna i rozumie rézne narzg¢dzia i Wyktad / Zaliczenie
W3 |biblioteki wykorzystywanych w ROS. K W08 Cw. na ocen Kolokwium
laboratoryjne ¢
Potrafi projektowac i implementowac
proste systemy robotyczne przy uzyciu Cwiczenia Zaliczenie Ocena
Ul . . K U002 . wykonanych
ROS, takie jak robot mobilny, - laboratoryjne na oceng s
i ¢wiczen
manipulator
Potrafi rozwigzywac problemy zwigzane L . . . Ocena
4 . X ) Cwiczenia Zaliczenie
U2 z programowaniem w ROS i analizowa¢ | K U09 1 . wykonanych
L . aboratoryjne na oceng o
bledy w dziatajacym kodzie. ¢wiczen
Potrafi korzystaé z roznych narzedzi i o\ . . . Ocena
g . A ... Cwiczenia Zaliczenie
U3 bibliotek w celu wizualizacji, symulacjii| K _Ul12 . wykonanych
. . - laboratoryjne na oceng Y
sterowania robotami w ROS. ¢wiczeh
Potrafi pracowa¢ z dokumentacjg ROS
. . . . . . oo . . . Ocena
oraz z innymi materiatami edukacyjnymi Cwiczenia Zaliczenie
U4 . . L3 K U117 . wykonanych
w celu rozwigzywania problemow i - laboratoryjne na oceng e
M ¢wiczen
zdobywania wiedzy.
Jest gotowa/(y) do wspolpracy z innymi
programistami i inzynierami w celu Cwiczenia Ocena
K1 : S . . K K07 . -
projektowania i wdrazania systemow - laboratoryjne werbalna
robotycznych opartych na ROS.
Jest gotowa/(y) do krytycznej analizy i
oceny réznych rozwigzan zwiagzanych z o .
K2 ROS w celu wyboru najbardziej K K01 la(li:)Vrl:tiim'?le wce)rclf;ia -
odpowiedniego narzedzia lub biblioteki Y
do danego zadania.
Literatura i pomoce naukowe
1. Lentin Joseph, ROS Robotics Projects, 2017, Published by Packt Publishing Ltd., ISBN 978-1-78355-471-3
2. Ramkumar Gandhinathan, Lentin Joseph, ROS Robotics Projects: Build and control robots powered by the

Robot Operating System, machine learning, and virtual reality, 2nd Edition, 2019, Packt Publishing, ISBN

978-1838649326

3. Quigley Morgan, Programming Robots with Ros: A Practical Introduction to the Robot Operating System,
2015, Oreilly Media
4. Carol Fairchild, Dr. Thomas L. Harman, ROS Robotics By Example (2nd Revised edition), Packt

Publishing, 2017, ISBN 978-1788479592

Naktad pracy studenta potrzebny do osiagni¢cia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS

Obcigzenie studenta [h]
Zajecia bez
Udzial w zajeciach, aktywno$¢ Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wilasna dvdaktvezne
(IGK) studenta yaaxty
(ZBN)

Udzial w wyktadach/¢wiczeniach/projekt X X 10 [h] / 16 [h]
Udzial w konsultacjach 5[h] X X




P 7 . .
rZygo owan¥e do wyl.dado'w/cwzcz/l'ab % 50 [h] X

Przygotowanie do zaliczenia/egzaminu

Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 5[h]/ 0,2 ECTS |50 [h]/2,4ECTS| 26 [h]/ 1,4 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot 4 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentéw ze szczegblnymi potrzebami, w tym: z niepelnosprawnos$cia, przewlekle chorych,
okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektéw uczenia sie dostosowuje sie odpowiednio
do indywidualnych potrzeb tych studentow.

Szczegbtowe zasady i formy wsparcia studentoéw ze szczegélnymi potrzebami: w tym z niepetnosprawnoscig,
przewlekle chorych podczas zaje¢, zaliczen i egzamindéw okreSlono w: Regulaminie Studiéw, Zasadach
Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci procesu ksztatcenia studentom ze szczeg6lnymi
potrzebami, w tym: z niepelnosprawnoscia, przewlekle chorych.




