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Cel ksztalcenia:

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

Tresci programOwe:

Wykfad:

1. wprowadzenie do planowania trajektorii i sterowania
robotéw,

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 uktadow
sterowania.

Projekt:

1. opracowanie prostego modelu ruchu robota
mobilnego,

2. przygotowanie srodowiska symulacyjnego,

3. implementacja wybranego algorytmu planowania
Sciezki,

4. implementacja prostego algorytmu  Sledzenia
trajektorii,

5. symulacja ruchu robota w srodowisku
Z przeszkodami,

6. analiza wptywu parametrow sterowania na jakosé

ruchu,

7. ocena poprawnosci dziatania i  ograniczeh
rozwigzania,

8. przygotowanie dokumentacji projektowej

i prezentacja wynikow.

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

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

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

Rygor zaliczenia: zaliczenie na ocene na podstawie
wynikéw uzyskanych w wymaganych formach zajec
przewidzianych dla przedmiotu.

Kryteria oceny osiggnietych efektow uczenia sie: ocenie
podlega stopieh opanowania wiedzy i umiejetnosci
praktycznych, poprawnos¢ wykonania zadan, aktywnos$c
oraz osiggniecie efektdw 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 efektow kierunkowych i Metody weryfikacji efektow
formy zajec uczenia si¢
Numer Opis efektow uczenia si¢ dla | Kierunkowy Forma Metody

. - Forma et .
efektu przedmiotu (PEU) efekt  uczenia saied weryfikacji sprawdzania
uczenia si¢ | Student, ktory zaliczyt si¢ (KEU) Je (zaliczen) i oceny




przedmiot (W) zna

i rozumie / (U) potrafi / (K)

jest gotow do:

Student zna i rozumie modele Wykta zaliczenie .

: . : kolokwium
kinematyczne i dynamiczne d na ocene saliczeniowe lub
robotow mobilnych, K_WG02, test sprawdzaiac

Wi Zaawansowane metody K_WG04, oziolr)‘n Jacy
planowania trajektorii (w tym K_WG09 g anowania
unikanie kolizji) oraz strukturg WF;e dz
systemow sterowania ruchem teoretyczne'
obiektéw autonomicznych. ycznej.
Student potrafi sformutowac Projekt zaliczenie
opis  matematyczny  ruchu na oceng ocena  projektu,
robota mobilnego, K UWOL dokumentacji
przeprowadzi¢ symulacje K_UWOZ, projektowej,

Ul komputerowg planowania K_UW07’ prezentacji
sciezki w  $rodowisku  z - wynikOw  oraz
przeszkodami oraz stopnia realizacji
zaimplementowaé  algorytmy zatozen zadania.
$ledzenia trajektorii.

Student  jest gotow  do Projekt zaliczenie

krytyczne] oceny stab11nosc3 i na ocen¢ ocena  projektu,
wiarygodnoSci algorytmow dokumentacii
sterowania  ruchem  oraz . ‘)
rZvimowania K_KKO01, projektowej,

K1 przyjmowal - K_KO03 prezentacji
odpowiedzialnosci za - wynikéw  oraz
bezpieczenstwo techniczne i stgpnia realizacji
spoteczne wynikajace z satozeh zadania
eksploatacji robotow '
mobilnych.
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Nakfad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektéw uczenia sie — bilans punktow ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Udziat w zajeciach/aktywnos$¢ Zajgcia bez Zajecia
nauczyciela-praca dvdaktvezne
wiasna studenta (ZBN) y y
Udziat w wyktadach/éwiczeniach/laboratoriach X 45 h
Przygotowanie do wyktadéw/¢éwicz/lab 30h X

Sumaryczne obcigzenie pracg studenta

30h /1,2 ECTS

45h /1,8 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot

3 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi




W przypadku studentéw ze szczegdlinymi 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 studentéw.

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




