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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadac rozszerzona wiedze z podstaw programowania,
architektury systeméw komputerowych, robotyki i sztucznej inteligencji. Powinien réwniez posiadac
umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie sie z problematyka robotéw mobilnych i autonomicznych, ich
zastosowaniami w przemysle i ustugach oraz wykorzystaniem jako pola doswiadczen dla metod sztucznej
inteligenciji.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

K2_W2 ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligenciji i ich
zastosowania w systemach automatyki i robotyki;,K2_W25 ma wiedze dotyczgca prowadzenia
dziatalnosci gospodarczej, zarzgdzania projektami inzynierskimi i zarzgdzania jakoscig;,K2_W6 ma
szczegoOtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemow sensorycznych;



Umiejetnosci:

K2_U12 potrafi zintegrowac i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane;K2_U25 otrafi
skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania inzynierskiego i prostego
problemubadawczego oraz zaimplementowadé, przetestowac i uruchomié¢go w wybranym srodowisku
programistycznym dla wybranychsystemow operacyjnych;K2_U26 potrafi skonstruowac algorytm
rozwigzania ztozonego inietypowego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcegooraz
zaimplementowad, przetestowac i uruchomié go wwybranym srodowisku programistycznym na
platformie mikroprocesorowej;

K2_U22 potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z
zakresu automatyki i robotyki; potrafi wykorzysta¢ narzedzia nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu
automatyki i robotyki;

Kompetencje spoteczne:

K2_K4 posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i
ich elementy mogg funkcjonowag;

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

Wyktad: egzamin pisemny (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu wyktadanych zagadnien:
koncepcji, metod, algorytmoéw.Laboratoria: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu
programowania wybranych typéw robotéw mobilnych oraz ich komponentéw, przeprowadzenie
eksperymentow, oceny ze sprawozdan.

Tresci programowe

Wyktad. Zréznicowane zagadnienia zwigzane z budowa, dziataniem i wykorzystaniem autonomicznych
pojazdéw. Budowa i zasady dziatania uktadéw jezdnych robotéw mobilnych. Roboty kroczgce. Systemy
sensoryczne. Architektury systemow nawigacji robotéw mobilnych. Podstawowe zagadnienia
autonomicznej nawigacji (budowa map, lokalizacja, planowanie sciezki). Zastosowania robotow
mobilnych. AMetody jednoczesnej samolokalizacji i budowy mapy (SLAM), elementy uczenia
maszynowego w SLAM.Laboratorium. Proste algorytmy sterowania robotami kotowymi. Przetwarzanie
informaciji z sensoréw zewnetrznych. Budowa modelu otoczenia - przyktady. Implementacja sterowania
odruchowego. Zagadnienia nawigacji - implementacja wybranych algorytméw samolokalizacji. Badanie
wybranych systeméw SLAM (open source).. Wykorzystanie nowych narzedzi do tworzenia sieci
gtebokich.

Tematyka zaje¢

Wyktad. Zréznicowane zagadnienia zwigzane z budowa, dziataniem i wykorzystaniem autonomicznych
pojazdow. Budowa i zasady dziatania uktadéw jezdnych robotéw mobilnych. Roboty kroczgce. Systemy
sensoryczne. Architektury systemow nawigacji robotéw mobilnych. Podstawowe zagadnienia
autonomicznej nawigacji (budowa map, lokalizacja, planowanie Sciezki). Zastosowania robotow
mobilnych. AMetody jednoczesnej samolokalizacji i budowy mapy (SLAM), elementy uczenia
maszynowego w SLAM.Laboratorium. Proste algorytmy sterowania robotami kotowymi. Przetwarzanie
informaciji z sensoréw zewnetrznych. Budowa modelu otoczenia - przyktady. Implementacja sterowania
odruchowego. Zagadnienia nawigacji - implementacja wybranych algorytméw samolokalizacji. Badanie
wybranych systeméw SLAM (open source).. Wykorzystanie nowych narzedzi do tworzenia sieci
gtebokich.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana przyktadami 2. Cwiczenia laboratoryjne: wykonanie
zadan podanych przez prowadzgcego - ¢wiczenia praktyczne
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 40 1,50

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




