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Wymagania wstepne

Wiedza: Zaktada sie, ze student rozpoczynajgcy ten przedmiot posiada podstawowg wiedze z podstaw
metrologii, elektroniki analogowej i cyfrowej, systemow mikroprocesorowych, teorii sterowania w zakresie
uktadéw liniowych. Umiejetnosci: Zaktada sie, ze student rozpoczynajgcy ten przedmiot posiada
umiejetnosci rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu projektowania podstawowych
elektronicznych uktadéw analogowych, projektowania sprzezenia od stanu i projektowania obserwatoréw
liniowych, programowania i uruchamiania uktadéw mikroprocesorowych oraz umiejetnos¢ pozyskiwania
informaciji ze wskazanych zrédet. Kompetencje spoteczne: W zakresie kompetencji spotecznych student
musi prezentowac takie postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwatosé, ciekawos¢ poznawcza,
kreatywno$¢, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.



Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy w zakresie metod przetwarzania danych, architektury i projektowania
uktadoéw pomiarowych w automatyce i robotyce wykorzystujgcej systemy mikroprocesorowe oraz podstaw
algorytmow estymaciji stanu i fuzji danych w systemach wielosensorycznych; celem przedmiotu jest takze
przekazanie wiedzy w zakresie metod pomiarowych i czujnikow wykorzystywanych w robotyce do
lokalizacji i budowania reprezentacji wiedzy o srodowisku Rozwijanie u studentéw umiejetnosci
rozwigzywania problemow projektowania elektronicznych uktadow wejsciowych i wyjsciowych urzgdzen
pomiarowych, pisania oprogramowania niskopoziomowego odpowiedzialnego za obstuge interfejsow
wymiany danych i realizacje podstawowych algorytmow przetwarzania danych pomiarowych, implementac;i
metod lokalizacji robotow mobilnych i algorytméw mapowania srodowiska robota

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Rozumie metodyke projektowania analogowych i cyfrowych elektronicznych uktadéw pomiarowych -
[K2_W4]

2. Ma szczegdtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemoéw sensorycznych
- [K2_W6]

3. Ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki (lokalizacja i mapowanie) - [K2_W10]
4. Ma podbudowang teoretycznie szczegdétowg wiedze zwigzang z systemami kontrolno-pomiarowymi -
[K2_W11]

5. Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie specjalizowanych systemow mikroprocesorowych
przeznaczonych do uktadéw sterowania i uktadéw kontrolno-pomiarowych - [K2_W18]

Umiejetnosci

1. Potrafi przetwarza¢ sygnaty analogowe i cyfrowe wykorzystujgc sprzet i oprogramowanie - [K2_U11]

2. Potrafi projektowac, dobiera¢ elementy pomiarowe oraz integrowac je w uktadach sterowania i kontroli -
[K2_U13]

3. Potrafi stosowa¢ metody symulacji do projektowania toréw pomiarowych i algorytmow przetwarzania
danych - [K2_U22]

4. potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania inzynierskiego i prostego
problemu badawczego oraz zaimplementowadé, przetestowac i uruchomié go w wybranym srodowisku
programistycznym dla wybranych systemow operacyjnych - [K2_U25]

5. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania pomiarowego oraz
zaimplementowad, przetestowac i uruchomié¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na platformie
mikroprocesorowej - [K2_U26]

Kompetencje spoteczne

1. posiada swiadomos$¢ odpowiedzialno$ci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowac
zespotem, wyznaczac cele i okreslaé priorytety prowadzgce do realizacji zadania; - [K2_K3]

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ 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 uczenia sie realizowane jest przez: ocene wiedzy
i umiejetnosci wykazanych na zaliczeniu pisemnym w formie testu (z pytaniami w formie wielokrotnego
wyboru oraz zawierajgcego pytania otwarte) lub w postaci rozmowy ustne;.

W zakresie laboratoriow weryfikowanie zatozonych efektow uczenia sie realizowane jest przez: ocene
przygotowania studenta do poszczegoélnych sesji zaje¢ laboratoryjnych (rozmowa) oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych, oraz ocene sprawozdania przygotowywanego po
zakonczeniu zajec.

W zakresie projektu stopien realizacja zadania weryfikowany jest na biezgco. Ocenie podlega zaréwno
systematyczne podejscie do pracy jak i wynik koncowy projektu (demonstracja wyniku i sprawozdanie).

Tresci programowe

Modelowanie procesu pomiarowego i btedéw, koncepcja wirtualnego czujnika, zaawansowane obserwatory
stochastyczne i deterministyczne (liniowe/nieliniowe), filtracja Bayesa i metody fuzji danych, techniki
nadprobkowania i przetwarzania sygnatéw, wybrane interfejsy analogowe i cyfrowe, metody lokalizacji
robotow i czujniki pomiarowe w zadaniach percepcji sSrodowiska robota.



Tematyka zaje¢

Pojecia podstawowe: pomiar, btgd pomiaru i jego propagacja, interfejsy wejsciowe i wyjsciowe, wybrane
techniki przewodowe i bezprzewodowe przesytu informacji, architektura oprogramowania
niskopoziomowego mikroprocesorowych uktadéw pomiarowych. Klasyfikacja metod pomiaru, okreslanie
propagacji bledéw systematycznych i przypadkowych, znormalizowane metody oceny btedéw. Uktad
pomiarowy w strukturze uktadu regulacji automatycznej, czujniki sprzetowe i obserwatory. Obserwatory,
wybrane metody estymacji stanu, metody fuzji danych.

Metody przetwarzania analogowo-cyfrowego i cyfrowo-analogowego, techniki nadprébkowania oraz ich
zastosowanie. Metody pomiaru czasu i czestotliwo$ci, analiza btedoéw, zastosowania metod w automatyce i
robotyce. Analogowe elektroniczne uktady kondycjonujgce, tory réznicowe (napieciowe i prgdowe), filtry
wejsciowe. Analogowe obwody wyjsciowe, podstawowe topologie i ich wtasciwosci. Tory cyfrowe
wejsciowe i wyjsciowe, obcigzalnos¢ i dopasowanie. Interfejsy komunikacyjne analogowe i cyfrowe, petla
prgdowa, tory roznicowe, interfejsy szeregowe lokalne (np. SPI, I12C) i zdalne (np. RS232, RS485). Izolacja
galwaniczna, struktury analogowe i cyfrowe, zastosowania.

Podstawowy podziat metod lokalizacji robotéw. Metody lokalizacji wzglednej: catkowanie Sciezki,
lokalizacja inercyjna, opis ciggty i dyskretny, algorytmy numeryczne, ocena btedéw pomiarowych

i modelowanie niepewnosci, realizacja techniczna metod lokalizacji wzglednej, czujniki (sensory do
pomiaru kata, sonary dopplerowskie, akcelerometry, zyroskopy). Metody lokalizacji bezwzglednej: metoda
trilateracji i triangulacji, algorytmy numeryczne, ocena btedéw pomiarowych, realizacja techniczna metod
lokalizacji bezwzglednej, czujniki i ich model (dalmierze ultradzwiekowe i laserowe), przyktady istniejgcych
systemow.

Cwiczenia laboratoryjne: obserwatory stanu i metody fuzji danych (symulacja), kwantyzacja i
nadprébkowanie (symulacja), projektowanie analogowych toréw pomiarowych (symulacja),
oprogramowanie mikroprocesorowego uktadu pomiarowego i podstawowe algorytmy przetwarzania danych
(system wbudowany, programowanie C++).

Metody dydaktyczne

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

2. Cwiczenia laboratoryjne i projekt: rozwigzywanie probleméw, éwiczenia praktyczne, wykonywanie
eksperymentéw, dyskusja, praca w zespole. Wykfad multimedialny, oméwienie ¢wiczen laboratoryjnych i
instrukcje do ¢wiczen, omowienie tematéw projektow.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 80 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




