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Nazwa przedmiotu
Zaawansowane narzedzia i metody programowania robotéw autonomicznych [N2AiR1-RiSA>ZNiMPRA]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

Roboty i systemy autonomiczne ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
20 20 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy
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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ wiedze z podstaw informatyki oraz programowania
strukturalnego i obiektowego. W szczegdlnosci w zakresie algorytmicznego opisu problemow oraz budowy
struktur danych stosowanych w robotyce. Z zagadnien kierunkowych potrzebna jest wiedza z podstaw
robotyki, nowoczesnych sensorow w robotyce oraz podstawowych narzedzi i metod programowania
robotéw autonomicznych.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest rozszerzenie wiedzy studentéw z zakresu narzedzi i oprogramowania stosowanego
we wspotczenej robotyce ze szczegdlnym nastawieniem na systemy autonomiczne. Studenci zostang
zapoznani z zawansowanymi modutami Robot Operating System oraz ze srodowiskiem stuzgcym do
rozwoju metod uczenia maszynowego oraz testowania wypracowanych rozwigzan

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza
1. ma szczegodtowg wiedze dotyczgcg modutdow obstugi danych tréjwymiarowych
2. ma wiedze z zakresu budowy ztozonych systemdw robotycznych oraz ich debugowania



3. ma wiedze z zakresu $rodowisk rozwoju metod uczenia maszynowego i ich testowania

4. ma wiedze z zakresu nowej generacji systemu Robot Operating System

Umiejetnosci

1. ma umiejetnos¢ obstugi danych tréjwymiarowych w zastosowaniach robotycznych

2. ma umiejetnos¢ budowy ztozonych systeméw robotycznych oraz ich debudowania

3. ma umiejetnos¢ wykonywania zadan w srodowisku rozwojowym dla metod uczenia maszynowego
4. ma umiejetnosc testowania ztozonych systemoéw robotycznych

Kompetencje spoteczne

1. rozumie, potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie

2. posiada gotowo$¢ do pracy w zespole i rozumie odpowiedzialnos¢ za wspadlnie realizowane zadania

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:

A) W zakresie wyktadu weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia odbywa sie poprzez
przeprowadzenie zaliczenia. Ma ono forme testowg i sktada sie z 30 pytan wylosowanych z bazy
zagadnien omowionych podczas wyktadu. Dla uzyskania zaliczenia wymagane jest uzyskanie 16 punktow.
Test jest jednokrotnego wyboru i kazda poprawna odpowiedz na pytanie to 1 punkt.

B) W zakresie laboratorium oceniane bedg biezgce postepy podczas zajec. Praca na zajeciach bedzie
oceniana przez prowadzgcego w zalezno$ci od zaawansowania zrealizowanych na zajeciach tresci.
Kohcowa ocena bedzie tagczng oceng z wszystkich wykonanych zajeé.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

-- obstuga danych tréjwymiarowych i bilioteki programowe stosowane w robotyce
-- automaty stanow i wysokopoziomowe zarzgdzanie procesem zrobotyzowanym
-- przygotowanie skryptéw uruchomieniowych oraz debugowanie oprogramowania
-- konteneryzacja oraz testowanie oprogramowania

-- Srodowiska programistyczne stuzgce do rozwoju metod uczenia maszynowego
-- wprowadzenie do systemu robotycznego nowej generacji

Program laboratorium obejmuje nastepujgce zagadnienia:

-- obstuga biblitoek Point Cloud Library (PCL) oraz Open3D

-- zarzgdzanie weztami ROS i uzycie FlexBE

-- roslaunch oraz debugowanie weztow ROS -- transformacje, typy danych, pliki konfiguracyjne
-- Srodowisko instalacyjne Anaconda

-- uruchamianie i testowanie oprogramowanie przy uzyciu kontenerow -- Docker

-- wprowadzenie do Robot Operating System nowej generacji ROS 2.0

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

A) Wyktad: prezentacje multimedialne (slajdy) ilustrowane przyktadami analizowanymi na tablicy oraz
fragmentami kodu programu realizujgcymi wybrane tresci opisane podczas wykfadu

B) Laboratorium: zajecia bedg prowadzone przy uzyciu podejscia ukierunkowanego na rozwigzywanie
probleméw. Student otrzyma wprowadznie do laboratorium, na ktérym opisane zostanie powigzanie tematu
zajec do tresci wyktadowych. Nastepnie korzystajgc z pomocy prowadzgcego bedzie rozwigzywat kolejne
problemy, ktére zostang przed nim postawione.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 80 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 40 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 40 1,50




