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Koordynator przedmiotu / modutu dr inz. Henryk Olszewski
Prowadzacy zajecia dr inz. Henryk Olszewski
Przedstawienie podstawowych poje¢ z zakresu robotyki, a w szczeg6lnosci:
budowy, klasyfikacji i modelowania robotéw stacjonarnych i mobilnych oraz metod
Cel przedmiotu / modutu ich programowania.
Nauczenie budowy, programowania oraz badania charakterystyk robotéw
stacjonarnych i mobilnych.
Wymagania wstgpne Podstawy matematyki dyskretnej, algorytmy i struktury danych, podstawy
programowania
Odniesienie do
EFEKTY KSZTALCENIA efektéw dla
programu
Nr | Wiedza
01 | ma wiedze ogdlng z zakresu klasyfikacji i modelowania robotéw stacjonarnych i mobilnych, K_W15
02 | ma wiedze 0going z zakresu metod programowania robotéw stacjonarnych i mobilnych, K_W06, K_W15
03 | Ma wiedze ogding z zakresu elektroniki i automatyki, niezbedng do zrozumienia zasad K W03. K W10
funkcjonowania robotéw stacjonarnych i mobilnych. -
Umiejetnosci
04 projekt'uje,'buduje, uruchamia i testuje roboty stacjonarne i mobilne zgodnie z zatozong K_U21, K_U22
specyfikacja,
05 wykorzystuje poznane metody programowania oraz symulacje komputerowe do zdefiniowania, K_U07, K_U15,
rozwigzywania oraz oceny prostych zadan zwigzanych z robotyka, K_U16
06 projektuje, analizuje pod katem poprawnosci oraz programuije algorytmy sterujace robotami K U13. K U17
stacjonarnymi i mobilnymi. - =
Kompetencje spoteczne
07 rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania w zakresie rozwijajacej sie robotyki, K K1
co prowadzi do podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, -
0g | Mma $wiadomos$¢ odpowiedzialno$ci za prace wiasng i gotowos¢ podporzadkowania sie K K04
zasadom pracy w zespole, -
09 | ma Swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni techniczne;. K_K06, K_K03

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - WYKLAD

1. Podstawowe pojecia z zakresu robotyki: historia robotyki, definicja robota, elementy sktadowe robota.

2. Klasyfikacja robotow stacjonarnych i mobilnych.

3. Opis potozenia i orientaciji robota: podstawowe pojecia matematyczne, reprezentacje potozenia i orientacji, macierz
przeksztatcenia jednorodnego.

4. Podstawowe pojecia kinematyki robotow: rownania kinematyki, wiezy holonomiczne i nieholonomiczne.

5. Notacja Denavita-Hartenberga.

6. Zadanie proste kinematyki robotéw.



http://www.robotyka.com/teoria.php/teoria.47
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12.

13.
14.
15.

Zadanie odwrotne kinematyki robotow.

Pojecie jakobianu w robotyce: jakobian analityczny i geometryczny manipulatora.

Uktady napedowe robotow stacjonarnych i mobilnych.

Réwnania ruchu robotéw mobilnych: pojecia mobilno$ci i sterowalnosci robotéw mobilnych.

Czujniki autonomicznych robotéw mobilnych: czujniki odometryczne, dotykowe, zblizeniowe, odlegtosci,
kamery/aparaty $wiatta widzialnego i pracujace w podczerwieni.

Nawigacja w przypadku autonomicznych robotéw mobilnych: samolokalizacja, planowanie $ciezki, tworzenie mapy
otoczenia.

Struktury sterowania i programowania robotéw: sterowanie reaktywne, behawioralne, bazujace na modelu.
Sztuczna inteligencja w robotyce.

Zespoly robotow: metody wspdipracy robotow.

Forma zaje¢ - LABORATORIUM
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Analiza kinematyki robotow stacjonarnych: zadanie proste kinematyki robotow.

Analiza kinematyki robotow stacjonarnych: zadanie odwrotne kinematyki robotéw.

Analiza kinematyki robotow mobilnych.

Budowa robotéw modutowych Bioloid: budowa i funkcje mikrosterowanika CM-5, serwomechanizmy uktadu
napedowego, czujniki.

Programowanie zachowar robotéw stacjonarnych i mobilnych.

Programowanie ruchéw robotéw stacjonarnych i mobilnych.

Wykorzystanie obrazéw rejestrowanych przez kamere bezprzewodowg do sterowania ruchem robota mobilnego.
Programowanie robotéw mobilnych w Srodowiskach WinAVR i AVRStudio.

. Programowanie robota mobilnego ARMS1 w trybie mini-sumo.
1.
12.
13.
14.
15.

Programowanie robota mobilnego ARMS1 w trybie line-follower.
Programowanie robota mobilnego gfix w trybie line-follower.
Metody zdalnego sterowania robotami mobilnymi.

Systemy wielorobotowe. Rodzaje wspétpracy robotéw mobilnych.
Walki robotow.

Metody ksztatcenia

Metody weryfikacji efektow ksztatcenia Nr efik;l;lzzifgce"ia
Realizacja zadan dotyczacych budowy robotdw stacjonarnych i mobilnych. 04, 07,08, 09
Realizacja zadan dotyczacych programowania robotow stacjonarnych i mobilnych. 05, 06
Testy skladajace sie z cze$ci praktycznej i teoretycznej. 01,02,03

Forma i warunki zaliczenia

Warunki zaliczenia laboratorium: zaliczenie wszystkich éwiczen laboratoryjnych
przewidzianych w programie zajec¢, zaliczenie kolokwidw, obejmujacych materiat
przerobiony w trakcie kolejnych ¢wiczen laboratoryjnych. W przypadku braku zaliczenia
ktoregokolwiek kolokwium istnieje mozliwo$¢ zaliczenia go w ramach kolokwium
poprawkowego.

Warunki zaliczenia przedmiotu: zaliczenie laboratorium, pozytywny wynik kolokwium
przeprowadzonego w ramach wykfadow.
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Literatura uzupetniajaca

NAKLAD PRACY STUDENTA:
Liczba godzin

Udziat w wyktadach 15
Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 10
Udziat w éwiczeniach audytoryjnych i laboratoryjnych” 30
Samodzielne przygotowywanie sie do éwiczen’ 20
Przygotowanie projektu / eseju / itp.”
Przygotowanie sie do egzaminu / zaliczenia
Udziat w konsultacjach 5
Inne
LACZNY naklad pracy studenta w godz. 80
Liczba punktow ECTS za przedmiot 3
Obcigzenie studenta zwigzane z zajeciami 50
praktycznymi® 2 ECTS
Obcigzenie studenta na zajeciach wymagajacych 50
bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich 2ECTS




