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Nazwa przedmiotu
Narzedzia i oprogramowanie dla systemow robotycznych [N1AiIR2>PO2-NiOdSR]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Automatyka i robotyka 3/6

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢

niestacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
10 20 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Krzysztof Walas
krzysztof.walas@put.poznan.pl

dr hab. inz. Dominik Belter prof. PP
dominik.belter@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Ma uporzagdkowang wiedze w zakresie wybranych algorytméw i struktur danych oraz metodyki i technik
programowania proceduralnego i obiektowego. Zna i rozumie podstawowe procesy zachodzgce w cyklu
wytwarzania oprogramowania Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur
kinematycznych, opisu matematycznego, zasad dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych;
zna i rozumie w zaawansowanym stopniu opis matematyczny, wtasnosci oraz zasady dziatania i
programowania prostych robotéw mobilnych Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w
zakresie zasad dziatania podstawowych elementoéw elektronicznych, analogowych i cyfrowych, wybranych
uktadow i systemdw elektronicznych.

Cel przedmiotu
Dogtebne poznanie praktycznych problemow zwigzanych z programowaniem robotéw oraz narzedzi

wspomagajgcych obstuge sensordw i systemow wykonawczych

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

1. ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie narzedzi programistycznych dla
robotéw

2. ma podstawowg wiedze niezbedng do zaprojektowania systemu sterowania i percepcji robota

3. ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie systemu Linux i Robots Operating
System

Umiejetnosci:

1. potrafi postugiwac sie jezykiem obcym na poziomie umozliwiajgcym zrozumienie kart katalogowych
instrukcji obstugi i opiséw narzedzi informatycznych

2. Potrafi zaprojektowac i praktycznie wykorzystac proste ukfady diagnostyczno-decyzyjne dedykowane
systemom automatyki i robotyki

3. Potrafi zaprojektowac i zrealizowac¢ lokalng siec teleinformatyczng (w tym przemystowg) przez dobor i
konfiguracje elementéw i urzgdzen komunikacyjnych (przewodowych i bezprzewodowych). [K_U13
(P6S_UW)]

Kompetencje spoteczne:

1. Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doksztatcania sie - podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie innych osob.

2. Jest gotow do myslenia i dziatania w sposob przedsigbiorczy.

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

Wyktad

- ocena wiedzy i umiejetnosci wykazywanych na egzaminie pisemnym

Zajecia laboratoryjne

- ocena wiedzy i umiejetnosci wykazywanych na kolokwium zaliczeniowym z programowania robotéw
- ocena wiedzy podczas prowadzonych zajec

Uzyskiwanie punktow dodatkowych

- efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu

- proponowanie omoéwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia

Tresci programowe

W ramach wyktadu oraz zaje¢ laboratoryjnych zostang omoéwione nastepujgce zagadnienia:

. Wprowadzenie do Linuxa

. Podstawowe narzedzia w systemach Linux, praca w konsoli: Nano, VIM, SSH, MC, apt-get, gcc
. Git i kontrola wersji, pewne aspekty zarzgdzania projektem

. Make, CMake, Doxygen (praca pod Linux)

. Tworzenie bibliotek, linkowanie, struktura projektu

. Wykorzystanie przyktadowych bibliotek w projektach: Eigen, Opencv, Boost (np. asio), OpenGL
. Podstawowe wzorce projektowe

. Robot Operating System (ROS)

. Python

OCOoONOOTPR,WN -

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

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

B) Laboratorium: zajecia bedg prowadzone przy uzyciu podejscia ukierunkowanego na rozwigzywanie
problemoéw. Student otrzyma wprowadznie do laboratorium, na ktérym opisane zostanie powigzanie
tematu zajeé do tresci wyktadowych. Nastepnie korzystajgc z pomocy prowadzgcego bedzie rozwigzywat
kolejne problemy, ktore zostang przed nim postawione.

Literatura



Podstawowa:
Literatura podstawowa:

1. Mark Mitchell, Jeffrey Oldham, Alex Samuel, Advanced Linux Programming, New Riders Publishing

2. Robot Operating System (ROS), Springer 2016

Uzupetniajgca:

1. Tutorial ROS: http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials

2. Tutorial Python: https://docs.python.org/3/tutorial/

3. Turorial Linux: http://linuxcommand.org/learning_the_shell.php

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

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

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 2,00




