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Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z podstaw robotyki,
systeméw pomiarowych i mikrokontrolerow, z teorii sterowania i programowania robotéw. UmiejetnoSci:
Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu uktaddw liniowych
(opis w przestrzeni stanu, sterowanie ze sprzezeniem zwrotnym, sprzezenie wyprzedzajgce, linearyzacja) i
nieliniowych oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien rowniez rozumie¢
koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji. Kompetencje spoteczne: Ponadto w zakresie kompetencji
spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak uczciwosé, odpowiedzialnosc¢, wytrwatosc,
ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosé, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.



Cel przedmiotu

1. Praktyczne wykorzystanie i ugruntowanie wiedzy studenta w zakresie systemow sterowania i uktadow
kontrolno-pomiarowych oraz analizy i syntezy wybranych uktadow sterowania na podstawie samodzielnie
rozwigzywanego problemu z dziedziny automatyki i robotyki. 2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci
samodzielnego rozwigzywania postawionego problemu zwigzanego z zagadnieniami z punktu pierwszego.
3. Ksztattowanie u studentow umiejetnosci dzielenia sie z grupg pozyskanymi wnioskami oraz umiejetnosci
przekazywania wynikow pracy badawczej we wiasciwy sposéb.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma podstawowg wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki i automatyki

2. Ma podstawowg wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami kontrolno-pomiarowymi

3. Ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych

Umiejetnosci

1. Potrafi krytycznie korzysta¢ z informaciji literaturowych, baz danych i innych zrédet w jezyku polskim i
obcym

2. Potrafi analizowac i interpretowac projektowg dokumentacje techniczng oraz wykorzystywac literature
naukowg zwigzang z postawionym problemem, ktory trzeba samodzielnie rozwigzac

3. Potrafi przygotowac i przedstawi¢ w jezyku polskim i w jezyku obcym prezentacje ustng, dotyczgca
wynikow swojej pracy okreslonej przez zadanie projektowe

5. Posiada umiejetnoéci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych

6. Potrafi weryfikowac (symulacyjnie lub eksperymentalnie) hipotezy zwigzane z zadaniami inzynierskimi z
zakresu automatyki i robotyki

Kompetencje spoteczne

1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie i podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb

2. Podejmuje starania, aby przekazywac opinie w sposob powszechnie zrozumiaty

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

Ocena formujgca:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadania projektowego,

Ocena podsumowujgca:

w zakresie projektu weryfikowanie zatozonych efektdéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych sesji projektowych oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg zadania projektowego,

ii. ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) i premiowanie przyrostu umiejetnosci
postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

iii. ocene funkcjonowania programow symulacyjnych przygotowywanych czesciowo w trakcie zaje¢, a
czesciowo po ich zakonczeniu; ocena ta obejmuje takze umiejetnosc pracy w zespole,

iv. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadania projektowego na podstawie przygotowanej
i przedstawionej prezentacji na forum grupy,

V. ocene i obrone przez studenta sprawozdania z realizacji samodzielnie wykonanego zadania
projektowego,

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

i. efektywnosc¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

ii. umiejetnos¢ wspétpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegétowe w
laboratorium,

iii. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tresci programowe

Projekt przejsciowy to zajecia projektowe w wymiarze 30-tu 2-godzinnych spotkan. Kazdy projekt
realizowany jest przez 2-osobowe zespoty studentéw. Zagadnienia bedgce w obszarze zainteresowania i
problemy stawiane przed zespoftami studenckimi dotyczg praktycznego wykorzystania wiedzy i



umiejetnosci pozyskanych w ramach tego kierunku. Kazdy zesp6t otrzymuje od prowadzgcego zadanie do
samodzielnego rozwigzania. Tematyka projektéw obejmuje zagadnienia z zakresu automatyki i robotyki:
algorytmy i systemy sterowania robotéw i ich zastosowanie, planowania ruchu robota w srodowiskach
symulacyjnych np. Matlab/Simulink lub w jezyku programowania wysokiego poziomu C/C++, badania
laboratoryjne wybranych algorytméw i metod sterowania na obiektach rzeczywistych, modelowanie
kinematyki i dynamiki uktadéw nieliniowych holonomicznych i nieholonomicznych, uktady kontrolne i
pomiarowe wykorzystywane w automatyce i robotyce w tym rowniez uktady wizyjne wraz z wykorzystaniem
mikrokontroleréw i procesoréw DSP. W ramach zaje¢ studenci muszg poprawnie analizowac i
interpretowac ewentualng projektowg dokumentacje techniczng i/lub wiasciwie wykorzystac literature
naukowg zwigzang z postawionym problemem. Na zakonczenie kazdy zespdt musi przygotowac i
przedstawi¢ w jezyku polskim lub w jezyku obcym prezentacje multimedialng, dotyczgcg wynikéw pracy
badawczej zespotu lub opisu etapdw realizacji zadania projektowego o charakterze inzynierskim.

Metody dydaktyczne

1. Cwiczenia projektowe: wykonywanie eksperymentéw symulacyjnych i sprzetowych, dyskusja, praca w
zespole dwuosobowym, pokaz multimedialny, demonstracja dziatania systemu sterowania i/lub jego
uktadéw pomiarowych, rozwigzywanie praktycznych probleméw przez zespoty
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 125 5,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 36 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 89 3,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




