KARTA PRZEDMIOTU (SYLABUS)

Opis przedmiotu

Kod przedmiotu

Inwentaryzacja obiektéw budowlanych z wykorzystaniem

2
S8 robotow
e
BUD/P/2/NST/C/3a < 5 Building Surveying with Robots

Jezyk wyktadowy polski/angielski
Rok akademicki 2025/26
Kierunek Budownictwo
w zakresie -

Poziom studiow

Studia II stopnia

Profil studiéw Praktyczny
Forma studiow Niestacjonarne
Semestr / semestry 2

Przynaleznos¢ do grupy zajec

C. Grupa zaje¢¢ kierunkowych - do wyboru

Status przedmiotu

Do wyboru

Liczba godzin
Forma zaj¢é zajel Liczba punktow ECTS
Formy realizacji zaje¢ dydaktycznych, wymiar, punkty ydaldyeznyeh
ECTS Wyktad 10 [h]
2 ECTS
Laboratorium 10 [h]
z profilem studiow Ksztaltuje umiejetnosei praktyczne 1 ECTS
Powiazanie przedmiotu Z uprawnieniami 'Sh.lzy' z'dobywamu przez.  studenta  kompetencji 2 ECTS
inzynierskich
2 dvsevplin Inzynieria ladowa, geodezja i transport 0,5 ECTS
ySeyping Inzynieria mechaniczna 1,5 ECTS

Forma nauczania

Tradycyjna — zajecia zorganizowane w Uczelni

Wymagania wstgpne

Podstawy geometrii przestrzennej i wiedza o urzadzeniach pomiarowych.

Jednostka prowadzaca

Wydziat Mechaniczny

Koordynator

Marcin Migus, dr inz.

Adres strony internetowej pjo

https://wm.uniwersytetradom.pl/

Adres e-mail, telefon koordynatora

m.migus@urad.edu.pl




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

Cel ksztatcenia:

Celem ksztalcenia jest zapoznanie studentow z nowoczesnymi
technologiami robotyki wykorzystywanymi do inwentaryzacji i
dokumentacji obiektow budowlanych.

Tresci programowe:

Wyklad:

Wprowadzenie do inwentaryzacji obiektow budowlanych z
wykorzystaniem robotow

Roboty w inwentaryzacji budowlanej: technologie i aplikacje
Platforma ROS (Robot Operating System): struktura i funkcje
Skanowanie 3D i pozyskiwanie danych z robotow mobilnych w
inwentaryzacji budowlane;j

Analiza danych z robotéw w inwentaryzacji obiecktow budowlanych
Laboratorium:

Wprowadzenie do platformy ROS i konfiguracja robota mobilnego
Zbieranie danych skanowania 3D przy uzyciu robota mobilnego
Tworzenie mapy 2D i 3D obiektu budowlanego za pomoca ROS
Przetwarzanie danych z robotéw: tworzenie modeli 3D i analiza
odchylen

Programowanie zadan robota mobilnego w ROS do inwentaryzacji
budowlanej

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

Wyktad: Wyktad konwencjonalny z wykorzystaniem S$rodkéw
audiowizualnych, stowna metoda problemowa.
Cwiczenia laboratoryjne: realizacja zadania praktycznego.

Przedmiot prowadzony w formule English friendly.

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnietych efektow
uczenia sie¢, sposob obliczania oceny koncowe;:

Warunkiem uzyskania zaliczenia jest osiggni¢cie przez studenta
wymaganych efektow uczenia si¢ z przedmiotu Inwentaryzacja
obiektow budowlanych z wykorzystaniem robotow

Ocena koncowa z wyktadu:

» Aktywnos¢ na wyktadach - 25%

* Zaliczenie wyktadu - 75%.

Ocena koncowa z laboratoriow:

* Aktywnos¢ na laboratoriach - 40%

* Projekt zespotowy - 60%

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy zajeé¢ LI ::grf;lil;ascijé GLLn
Opis efektow uczenia si¢ dla przedmiotu .
Numer (PEU) g;il;uliioe‘zi}; Forma Metody
efektu Student, ktory zaliczyt przedmiot si Forma zajec weryfikacji sprawdzania
uczenia si¢ (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest (KE%) (zaliczen) ioceny
gotow do:
Zna zasady dziatania robotdw mobilnych
oraz mozliwosci ich zastosowania w
inwentaryzacji obiektow budowlanych.
Rozumu? funkcj Q.nalnosc Platformy ROS oraz K WG09 Zaliczenie .
VAl metody integracji systemow robotycznych do - Wyktad Kolokwium
. : .. . K WKI13 na oceng
pozyskiwania, przetwarzania i analizy -
danych pomiarowych w kontekscie tworzenia
dokumentacji budowlanej
Potrafi przetwarza¢ dane zebrane przez Ocena
Ul roboty oraz tworzy¢ modele 3D obiektow K UWO09 Laboratorium Zaliczenie wykonanvch
budowlanych K UU24 na ocene yronany
¢wiczen
Potrafi obstugiwac roboty mobilne i
wykorzystywac platforme¢ ROS do Zaliczenie Ocena
U2 yxorz . . K UW15 Laboratorium wykonanych
pozyskiwania danych skanowania 3D. na oceng .Y
¢wiczen
Posiada umiejetnos¢ komunikowania
wynikow analiz technicznych oraz K KKO02 Zaliczenie Ocena
Kl wspolpracy z ekspertami z dziedziny K KOO03 Laboratorium na ocen wykonanych
robotyki i budownictwa K K004 ¢ ¢wiczen




Literatura i pomoce naukowe

Literatura podstawowa:

Michatek M., Pazderski D., Sterowanie robotow mobilnych, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2012

Giergiel M.J., Hendzel Z., Zylski W.: Modelowanie i sterowanie robotéw mobilnych, PWN Warszawa 2013.

Literatura uzupekiajgca:

Lentin Joseph, ROS Robotics Projects, 2017, Published by Packt Publishing Ltd., ISBN 978-1-78355-471-3

Mikotajczyk, Pawel: Zastosowanie robotéw w pomiarach budowlanych. Poznan: Wydawnictwo Uniwersytetu Poznanskiego,
2017.

Naktad pracy studenta potrzebny do osiagniecia zakladanych efektow uczenia si¢ — bilans punktoéw ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Udziat w zajeciach, aktywno$¢ Praca wasna studenta o
- zajecia bez nauczyciela Zajecia dydaktyczne
(ZBN)
Udziat w: Wyktad/ Laboratorium X 20 [h]
Przygotowan%e do zaj?é, . 30 [h] x
Przygotowanie do zaliczenia
Sumaryczne obcigzenie praca studenta 30 [h]/ 1,2 ECTS 20 [h]/ 0,8 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 2 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentdéw ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepelnosprawnoscia, przewlekle chorych, okreslone powyzej
(w karcie) metody i formy weryfikacji efektow uczenia si¢ dostosowuje si¢ odpowiednio do indywidualnych potrzeb tych
studentow.

Szczegotowe zasady 1 formy wsparcia studentow ze szczegdlnymi potrzebami: w tym z niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych
podczas zaj¢é, zaliczen i egzamindw okreslono w: Regulaminie Studiéow, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczacej
zapewnienia dostgpnosci procesu ksztatcenia studentom ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepelnosprawnoscia, przewlekle
chorych.




