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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Roboty autonomiczne 1010332131010332798
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka (brak) 2/3

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Robotyka polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 2 Cwiczenia: -  Laboratoria: 2  Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 5 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Piotr Skrzypczynski

email: piotr.skrzypczynski@put.poznan.pl
tel. 061 6652198

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetenciji spotecznych:

K_WO01: ma poszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu wybranych dziatéw matematyki.

K_W02: ma uporzadkowang i rozszerzong wiedze w zakresie metod analizy i projektowania
systemdw sterowania.

1 Wiedza:

L. . . | K_UO02: potrafi pracowac¢ indywidualnie i w zespole; potrafi kierowa¢ zespotem i umie

2 Umiejetnosci: | oszacowa¢ czas potrzebny na realizacje zleconego zadania; potrafi opracowaé harmonogram
prac i zrealizowa¢ zadania zapewniajgc dotrzymanie terminéw.

K_U03: potrafi opracowac¢ szczegoétowg dokumentacje, dokonaé analizy i przedstawic
prezentacje wynikéw dotyczaca realizacji zadan projektowo-badawczych

K_U04:. potrafi wyznacza¢ modele ztozonych systemow i procesow

3 Kompetencje | K_KO01: rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia
spoteczne kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowa¢ proces
uczenia sie innych oséb.

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest zapoznanie sie z problematyka robotéw mobilnych i autonomicznych, ich zastosowaniami w przemysle
i ustugach oraz wykorzystaniem jako pola doswiadczen dla metod sztucznej inteligencji.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie metod sztucznej inteligenciji i ich zastosowania w systemach automatyki i robotyki. -
[K_WO05]

2. Ma specjalizowang wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow sensorycznych. - [K_W09]
3. Ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki. - [K_W12]

Umiejetnosci:

1. Potrafi zintegrowac¢ i zaprogramowac¢ specjalizowane systemy zrobotyzowane - [K_UO06]

2. Potrafi skonstruowaé algorytm rozwigzania ztozonego zadania inzynierskiego i prostego problemu badawczego oraz
zaimplementowag, przetestowaé i uruchomic¢ go w wybranym srodowisku programistycznym dla wybranych systeméw
operacyjnych. - [K_UO07]

3. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcego oraz
zaimplementowag, przetestowaé i uruchomic¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na platformie mikroprocesorowej
- [K_U08]

Kompetencje spoteczne:

1. Posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wlasng oraz gotowos$¢ podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole
i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ zespotem, wyznaczac cele i okreslac

priorytety prowadzace do realizacji zadania. - [K_K04]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Wyktad: egzamin pisemny (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu wyktadanych zagadnien: koncepcji, metod,
algorytmow.

Laboratoria: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu programowania wybranych typéw robotéw mobilnych oraz ich
komponentow, przeprowadzenie eksperymentéw, oceny ze sprawozdan.

Tresci programowe

Wyktad. Zréznicowane zagadnienia zwigzane z budowa, dziataniem i wykorzystaniem autonomicznych pojazdéw. Budowa i
zasady dziatania uktadéw jezdnych robotéw mobilnych. Roboty kroczace. Systemy sensoryczne. Architektury systemow
nawigacji robotéw mobilnych. Podstawowe zagadnienia autonomicznej nawigacji (budowa map, lokalizacja, planowanie
$ciezki). Zastosowania robotéw mobilnych.

Laboratorium. Proste algorytmy sterowania robotami kolowymi. Przetwarzanie informacji z sensoréw zewnetrznych. Budowa
modelu otoczenia - przyktady. Implementacja sterowania odruchowego. Zagadnienia nawigacji - implementacja wybranych
algorytmoéw samolokalizacii.

Literatura podstawowa:

1. G. Dudek, M. Jenkin, Computational Principles of Mobile Robotics, Camb. Univ. Press, 2000.
2. S. Thrun, W. Burgard, D. Fox, Probabilistic Robotics, MIT Press, 2005

3. Dokumentacja techniczna robotéw mobilnych bedgcych na wyposazeniu IAill

Literatura uzupetniajaca:
1. B. Siemigtkowska et al. Reprezentacja otoczenia robota mobilnego. EXIT, Warszawa, 2011.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktad 30
2. Laboratorium 30
3. Egzamin/zaliczenie wyktadu 15
4. Przygotowanie do ¢wiczen i wykonywanie sprawozdan 45
5. Egzamin i konsultacje 5

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
t3czny naktad pracy 125 5
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 65
Zajecia o charakterze praktycznym 60 2
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