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Wymagania wstepne

Wiedza: Zaktada sie, ze student rozpoczynajgcy ten przedmiot posiada podstawowg wiedze z podstaw
robotyki, probabilistyki i statystyki, uktadow pomiarowych, teorii sterowania oraz programowania.
Umiejetnosci: Zaktada sie, ze student rozpoczynajgcy ten przedmiot posiada umiejetnosci rozwigzywania
podstawowych problemoéw z zakresu programowania w srodowisku Matlab/Simulink, symulacji uktadow
dynamicznych ciggtych i dyskretnych w czasie oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych
zrédet. Powinien réwniez rozumie¢ koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji. Kompetencje spoteczne:
W zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak uczciwosc,
odpowiedzialnos¢, wytrwatosc, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosc, kultura osobista, szacunek dla innych
ludzi.



Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy w zakresie: ogolnej struktury uktadu sterowania robotoéw mobilnych,
architektur sterowania robotéw (deliberatywne, odruchowa i hybrydowa), wtasciwosci modeli robotow,
algorytméw sterowania ruchem robotéw nieholonomicznych, podstaw w zakresie planowania ruchu.
Rozwijanie u studentéw umiejetnosci w zakresie implementacji algorytmow sterowania ruchem i metod
optymalizaciji nieliniowej, obstugi i projektowania systeméw lokalizacji i nawigacji w systemach mobilnych z
uwzglednieniem wymagan projektowych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma rozszerzong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systemow liniowych i nieliniowych -
[K2_WS5]

2. ma szczegdbtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow sensorycznych
- [K2_W6]

3. ma uporzgdkowang, podbudowang teoretycznie, szczegoétowg wiedze w zakresie metod analizy i
projektowania systemdw sterowania - [K2_W7]

Umiejetnosci

1. potrafi korzysta¢ z informaciji literaturowych dotyczgcych technik sterowania robotoéw autonomicznych,
lokalizacji, nawigacji i planowania ruchu. - [K2_U1]

2. potrafi implementowac¢ modele symulacyjnych algorytméw sterowania robotéw kotowych oraz przenosi¢
te rozwigzania dla obiektow rzeczywistych - [K2_U9]

3. potrafi implementowaé podstawowe modele numeryczne srodowiska robota - [K2_U10]

4. potrafi weryfikowac hipotezy zwigzane z zadaniem autonomizaciji robotéw mobilnych - [K2_U15]
Kompetencje spoteczne

1. potrafi pracowaé w grupie i rozwigzywac wspolnie problemy przy realizacji zadan inzyniersko-
badawczych - [K_K3]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

W zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez: ocene wiedzy
i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym w formie testu (z pytaniami w formie wielokrotnego
wyboru oraz zawierajgcego pytania otwarte), omowienie wynikéw egzaminu.

W zakresie laboratoriow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez: ocene
przygotowania studenta do poszczegdlnych sesji zaje¢ (rozmowa) oraz ocene umiejetnosci zwigzanych z
realizacjg projektu, ocene i obrone przez studenta sprawozdania z realizacji ¢wiczen laboratoryjnych.

Tre$ci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Pojecia podstawowe: system autonomiczny, kategoryzacja robotéw mobilnych, modelowanie kinematyki i
dynamiki robotéw kotowych, sterowanie ruchem, planowanie ruchu, nawigacja, architektury sterowania.
Definicje podstawowe: autonomia, autonomiczny robot mobilny, rodzaje robotéw mobilnych i ich przyktady.
Schemat przeptywu informacji w architekturze sterowania robota mobilnego. Podstawowe struktury
robotéw kotowych. Ograniczenia fazowe, ograniczenia holonomiczne i nieholonomiczne. , Rodzaje struktur
umozliwiajgcych ruch bez poslizgu, pojecie stopnia sterownosci i mobilnosci. Modelowanie robotow
kotowych, przyktadowe modele kinematyki i dynamiki. Definicja zadan sterowania ruchem, trajektorie
dopuszczalne i niedopuszczalne. Wybrane algorytmy sterowania ruchem robotéw nieholonomicznych.
Ogodlne metody planowania ruchu w przestrzeni konfiguracyjnej z ograniczeniami: metody przeszukiwania
graféw, planowanie probabilistyczne, metody funkcji potencjalnych w wersji ciggtej i dyskretnej, funkcja
nawigacyjna.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie szes$ciu 2-godzinnych zaje¢ poprzedzonych sesjg
instruktazowg na poczatku semestru. Projekty realizowane sg przez 2- lub 3-trzyosobowe zespoty
studentéw. Tematyka zaje¢ obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Modelowanie kinematyki i dynamiki robotéw kotowych w srodowisku symulacyjnym. Implementacja
wybranych algorytméw sterowania ruchem dla robotdéw rzeczywistych z uwzglednieniem metod liniowych



(aproksymacja taylorowska, odsprzeganie) i nieliniowych. Wykonanie analizy jakosciowej algorytméw
sterowania ruchem, przeprowadzenie poréwnania algorytméw. Badanie odometrii i ocena propagacii
btedéw metody.

Metody dydaktyczne

1. Wykifad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy,
demonstracja.

2. Cwiczenia laboratoryjne: rozwigzywanie probleméw, ¢wiczenia praktyczne, wykonywanie
eksperymentéw, dyskusja, praca w zespole.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 2,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




