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Poziom studiow

studia pierwszego stopnia

Profil studiéow
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Forma studiow

studia niestacjonarne

Semestr / semestry

7

Przynaleznos$¢ do grupy zajec

Grupa zajec kierunkowych

Status przedmiotu Do wyboru
Liczba godzin
Forma zajec¢ zajeé Liczba punktéw ECTS
ktycznych
Formy realizacji zaje¢ dydaktycznych, wymiar, dydaktycznyc
punkty ECTS Wyktad 10 [h]
3 ECTS
Laboratorium 16 [h]
zwiqzany z prowadzong dzialalnoscig naukowq
z profilem studiéw w dyscyplinie inzynieria mechaniczna do ktérej 3 ECTS
przyporzgdkowany jest kierunek studiow
Powigzanie przedmiotu - waEE stuzy zdobywaniu przez studenta kompetencji 3ECTS
P inZynierskich
z dyscypling Inzynieria mechaniczna 3 ECTS

Forma nauczania

tradycyjna- zajecia zorganizowane w Uczelni / zajecia

realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztalcenia na

odleglos¢
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wiadomosci z mechaniki technicznej, podstaw robotyki, teorii

sterowania, mechatroniki
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

C1 — Zapoznanie studentow z klasyfikacja robotow mobilnych.
C2 — Zapoznanie studentéw z opisem kinematyki i dynamiki
robotdw oraz metodami ich praktycznego wykorzystania

C3 - Zapoznanie studentow z metodami planowania ruchu oraz

generowaniem trajektorii.

C4 — Wyksztalcenie u studentow umiej¢tnosci z zakresu
symulacji uktadow regulacji potozenia

dla robotéw mobilnych.

Tresci programowe:

Tre$ci wykladéw

Wprowadzenie. Definicje podstawowych pojec i probleméw
wspotczesnej robotyki mobilnej. Klasyfikacja robotéw mobilnych
i zasada ich dziatania. Kinematyka robotéw mobilnych. Metody
modelowania dynamiki robota mobilnego. Metody modelowania
dynamiki robota mobilnego. Nawigacja robotéw mobilnych.
Uktady sterowania w robotyce mobilnej. Pojecie autonomii.

Systemy decyzyjne.

Tres$¢ laboratorium

Wprowadzenie do laboratorium robotyki. Omowienie narz¢dzi
niezbg¢dnych do przeprowadzenia ¢wiczen. Symulacja kinematyki
robota mobilnego. Symulacja dynamiki robota mobilnego.
Implementacja generatora trajektorii. Synteza i implementacja
uktadu sterowania potozeniem robota. Badanie odpornosci uktadu

sterowania.

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

metody podajace — wyktad

metody praktyczne — badania symulacyjne przy uzyciu komputera
i oprogramowania Matlab/Simulink. Implementacja programu na
rzeczywistym obiekcie — robocie mobilnym

koncowej:

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnig¢tych
efektéw uczenia si¢, sposob obliczania oceny

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiagnigcie wszystkich
wymaganych efektow uczenia si¢ okreslonych dla przedmiotu.
Zaliczenie laboratorium odbywa si¢ na podstawie wykonanych

sprawozdan z ¢wiczen

Zaliczenie wykladow odbywa si¢ na podstawie pisemnego

kolokwium.

Spos6b obliczenia oceny koncowej z przedmiotu okresla

regulamin.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy

Metody weryfikacji efektow

zajel uczenia si¢
Opis efektow uczenia si¢ dla :
':%TSJ ' przedmiotu (PEU) eﬁéi;”gé%m Forma Metody
; Student, ktéry zaliczyt przedmiot . Forma zaje¢ | weryfikacji | sprawdzania
uczenla R . X . S1e . , .
) (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest (zaliczen) i oceny
sig ” X (KEU)
gotéw do:
zna klasyfikacj¢ i budowe robotow
mobilnych, rozumie cel modelowania . . .
W1 kinematyki i dynamiki robota K_WG02 wyktad Zaliczenie Kolokwium
mobilnego.
zna sposoby syntezy uktadéw sterowania Zaliczenie/
W4 |potozeniem robotéw mobilnych wraz z K_WG02 wyktad Kolokwium
problemami ich praktycznej realizacji
E?ggﬁaf;ér;r?;einé;z?nmiczr?;or%iota : Zaliczenie Sprawozdfanie
U1 - . . : K_Uwo01 laboratorium Sprawdzian
mobilnego i rozumie sens jego na oceng -
: pisemny
praktycznego zastosowania
ma $§wiadomos$¢ odpowiedzialnosci
zwigzanej z decyzjami, podejmowanymi
w ramach dziatalnosci inzynierskiej, . Ocena
K1 szczeg6lnie w kategoriach K_KO003 Laboratorium werbalna Ocena werbalna
bezpieczenstwa wlasnego i innych oséb
oraz ochrony srodowiska.
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiagnigcia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktéw ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Zajecia bez
Udzial w zajeciach, aktywno$é Inne godz. nauczyciela- s
e ™ kontaktowe praca wlasna d g:ljgcg ne
(IGK) studenta yaaxty
(ZBN)
Udziat w wykiadach/¢wiczeniach X X 10[h}/16[h]
Udziat w konsultacjach 5 [h] X X
Przygotowanie do wyktadow/éwiczen X 32[n] X

Przygotowanie do zaliczenia/egzaminu

Sumaryczne obcigzenie pracg studenta

5 [h]/ 0,2 ECTS

32 [h)/ 1,6 ECTS

26[h)/ 1,2 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot

3 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentéow ze szczeg6élnymi potrzebami, w tym: z niepelnosprawnosciag, przewlekle chorych,
okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektéw uczenia sie dostosowuje sie odpowiednio

do indywidualnych potrzeb tych studentow.

Szczego6towe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczeg6lnymi potrzebami: w tym z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych podczas zajeé, zaliczen i egzaminéw okreslono w: Regulaminie Studiéw, Zasadach
Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci procesu ksztatcenia studentom ze szczegélnymi
potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych.




