KARTA PRZEDMIOTU (SYLABUS)

Opis przedmiotu

Kod przedmiotu «g Planowanie trajektorii i sterowanie robotow
< &
3
RiSI/O/II/NST/C5A czvs N | Trajectory Planning and Robot Control.
8,
Jezyk wyktadowy Polski
Rok akademicki 2026/2027
Kierunek Robotyka i Sztuczna Inteligencja
w zakresie -

Poziom studiow

studia drugiego stopnia

Profil studiow

ogoélnoakademicki

Forma studiow

studia niestacjonarne

Semestr / semestry

Przynalezno$¢ do grupy zajec

Grupa zajec kierunkowych

Status przedmiotu

Wybieralny (1 z 2)

Formy realizacji zaj¢¢ dydaktycznych,

wymiar, punkty ECTS

. Llczba‘g(’)dzm Liczba punktow
Forma zajg¢ zajecl ECTS
dydaktycznych
Wyktad 10
Projekt 16 3

zwigzany z prowadzong dziatalnoscig naukowg
w dyscyplinie inzynieria mechaniczna/

z profilem studiéw automatyka, do ktérej przyporzadkowany jest 2MTECTS
Powigzanie kierunek studiow
przedmiotu N stuzy zdobywaniu przez studenta kompetenc;ji
Z uprawnieniami inzynierskich 3 ECTS
. inzynieria mechaniczna, automatyka, elektronika,
z dyscypling elektrotechnika i technologie kosmiczne 2/1 ECTS
Tradycyjna, zajecia zorganizowane w Uczelni / zajecia
Forma nauczania realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na
odlegtos¢ / inne
Wymagania wstepne brak dodatkowych wymagan
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 ksztalcenia:

Celem przedmiotu jest zapoznanie z podstawami
planowania trajektorii i sterowania robotdéw, ze
szczegblnym uwzglednieniem modeli ruchu robotow
mobilnych, planowania $ciezki w $rodowisku =z
przeszkodami oraz metod $ledzenia trajektorii. Celem
przedmiotu jest takze rozwiniecie umiejetnosci analizy,
symulacji i oceny wybranych algorytmoéw planowania i
sterowania ruchem w zastosowaniach robotycznych.

Tresci programowe:

Wyktad:

1. wprowadzenie do planowania trajektorii i sterowania
robotow,

2. podstawowe modele  kinematyczne  robotow
mobilnych,

3. elementy modeli dynamicznych ruchu robota,

4. reprezentacja trajektorii i ograniczenia ruchu,

5. planowanie Sciezki w srodowisku z przeszkodami,

6. podstawowe metody unikania kolizji,

7. wprowadzenie do algorytmow $ledzenia trajektorii,

8. ocena jakosci, stabilnosci i bezpieczenstwa ukfadéw
sterowania.

Projekt:

1. opracowanie prostego modelu ruchu robota
mobilnego,

2. przygotowanie srodowiska symulacyjnego,

3. implementacja wybranego algorytmu planowania
Sciezki,

4. implementacja prostego algorytmu  $ledzenia
trajektorii,

5. symulacja ruchu robota w srodowisku
z przeszkodami,

6. analiza wptywu parametréw sterowania na jakosc¢

ruchu,

7. ocena poprawnosci dziatania i  ograniczen
rozwigzania,

8. przygotowanie dokumentacji projektowej

i prezentacja wynikow.

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

Wyktad informacyjny i problemowy z analizg przyktadéw
planowania ruchu i sterowania robotow. W czeSci
projektowej metoda projektu obejmujgca modelowanie,
implementacje  wybranych algorytméw, symulacje
komputerowa, analize wynikbw oraz prezentacje
opracowanego rozwigzania.

Rygor zaliczenia, kryteria oceny
osiggnietych efektow uczenia si¢, sposob
obliczania oceny koncowe;j:

Rygor zaliczenia: zaliczenie na ocene na podstawie
wynikow uzyskanych w wymaganych formach zajeé
przewidzianych dla przedmiotu.

Kryteria oceny osiggnietych efektéw uczenia sie: ocenie
podlega stopieh opanowania wiedzy i umiejetnosci
praktycznych, poprawnos$¢ wykonania zadan, aktywnos¢
oraz osiggniecie efektow uczenia sie w przewidzianych
formach zajec.

Sposdb obliczania oceny koncowej: ocena kohcowa
ustalana jest na podstawie ocen uzyskanych z
wszystkich wymaganych form zaje¢ okreslonych dla
przedmiotu, bez egzaminu koncowego.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektéw kierunkowych i Metody weryfikacji efektow
formy zajec uczenia sie

Numer Opis efektow uczenia si¢ dla | Kierunkowy Forma Forma Metody
efektu przedmiotu (PEU) efekt uczenia . weryfikacji sprawdzania
uczenia sie | Student, ktéry zaliczyt sie (KEU) zajec (zaliczen) ioceny




przedmiot (W) zna
i rozumie / (U) potrafi / (K)
jest gotow do:

Student zna i1 rozumie modele

Wykla

zaliczenie

. . . kolokwium
kinematyczne i dynamiczne d na oceng saliczeniowe lub
robotow mobilnych, K WG02, test sprawdzajacy

w1 zaawansowane metody K WG04, poziolr)n
planowania trajektorii (w tym K WG09 .
unikanie kolizji) oraz strukture opagowama
systemOw sterowania ruchem ;me fy .
obiektow autonomicznych. coretyczng).
Student potrafi sformutowac Projekt zaliczenie
opis matematyczny  ruchu na oceng ocena  projektu,
robota mobilnego, K UWOI dokumentacji
przeprowadzié symulacje K_UW02’ projektowej,

Ul komputerowa planowania K UWO 7’ prezentacji
sciezki w  $rodowisku  z - wynikow  oraz
przeszkodami oraz stopnia realizacji
zaimplementowa¢  algorytmy zatozen zadania.
$ledzenia trajektorii.

Student  jest gotow  do Projekt zaliczenie

krytycznej oceny stabilnosci i na ocen .
wri}allr};godrjlos'ci g algorytmow ) ((;Cina Ifc)rog.ektu,
sterolwania . ruchem oraz K_KKOI, p?ojlérlgf)zvz;fl

Kl przyjlowania - K KO03 prezentacji
odpowiedzialnosci za - o

wynikow oraz

bezpieczenstwo techniczne i

stopnia realizacji

spoleczne . wynikajace L zatozen zadania.
eksploatacji robotéw
mobilnych.
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektéw uczenia sie — bilans punktéw ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Udziat w zajeciach/aktywnos$¢ Zajgcia bez Zajecia
nauczyciela-praca dvdakivezne
wiasna studenta (ZBN) y y
Udziat w wyktadach/éwiczeniach/laboratoriach X 26 h
Przygotowanie do wyktadow/¢wicz/lab 49 h X
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 49h /2 ECTS 26 h/ 1 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




W przypadku studentdw ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscig, przewlekle
chorych, okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektéw uczenia sie dostosowuje sie
odpowiednio do indywidualnych potrzeb tych studentow.

Szczegolowe zasady i formy wsparcia studentdw ze szczegélnymi potrzebami: w tym z
niepetnosprawnosciag, przewlekle chorych podczas zaje¢, zaliczen i egzaminéw okreslono w: Regulaminie
Studiéw, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczgcej zapewnienia dostepnosci procesu ksztatcenia
studentom ze szczegdinymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscig, przewlekle chorych.




