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Nazwa przedmiotu
Podstawy systemow autonomicznych [S2AIR1E-ISLISA>PSA]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka/Automatic Control and 1/1

Robotics

Studia w zakresie (specjalnos¢) Profil studiéw
Inteligentne systemy latajgce i systemy ogélnoakademicki
autonomiczne

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia angielski

Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
30 30 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

4,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. inz. Dariusz Pazderski prof. PP
dariusz.pazderski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Wiedza: Zaktada sie, ze student rozpoczynajgcy ten przedmiot posiada podstawowg wiedze z podstaw
robotyki, probabilistyki i statystyki, systeméw pomiarowych i teorii sterowania. Umiejetnosci: Zaktada sie,
ze student rozpoczynajacy ten przedmiot posiada umiejetnosci programowania w srodowisku
numerycznym Matlab/Simulink, C/C++, prowadzenia symulacji uktadéw dynamicznych (ciggtych i
dyskretnych) oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Kompetencje Spoteczne: W
zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak uczciwosg,
odpowiedzialnosc¢, wytrwatosc, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosc, kultura osobista, szacunek dla innych
ludzi.



Cel przedmiotu

1. Przekazanie wiedzy w zakresie podstaw ukltadéw autonomicznych i robotyki mobilnej, ogolnej struktury
sterowania robotow mobilnych, paradygmatéw i architektur nawigacji autonomicznych robotéw, klasyfikaciji
robotow mobilnych, modelowania kinematyki i dynamiki wybranych pojazdéw kotowych (holonomicznych/
nieholonomicznych), podstawowych metod sterowania ruchem robotéw kotowych. 2. Rozwdéj umiejetnosci
w zakresie modelowania i symulacji robotow kotowych (kinematyka/dynamika) oraz prostych uktadow
sterowania ruchem.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Poznaje metody modelowania kinematyki i dynamiki robotow - [K2_W5]

2. Poszerza wiedze dotyczgcg projektowania algorytmow sterowania uktadéw nieliniowych - [K2_W7]
3. Poszerza wiedze w obszarze robotyki mobilnej - [K2_W10]

Umiejetnosci

1. Potrafi pozyskiwa¢ wiedze i interpretowac informacje z literatury w zakresie technik sterowania ruchem
robotéw - [K2_U1]

2. Potrafi prowadzi¢ symulacje i implementowac algorytmy sterowania ruchem - [K2_U9]

3. Potrafi implementowa¢ modele numeryczne robotow mobilnych - [K2_U10]

4. Potrafi weryfikowac hipotezy zwigzane z autonomizacjg robotéw mobilnych - [K2_U15]

5. Potrafi formutowac¢ specyfikacje uktadu sterowania robotem mobilnym - [K2_U21]

Kompetencje spoteczne

1. Potrafi pracowac¢ w zespole przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich i projektowych - [K2_K3]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie 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 ksztatcenia realizowane jest przez: ocene wiedzy
i umiejetnosci wykazanych na zaliczeniu pisemnym w formie testu (z pytaniami w formie wielokrotnego
wyboru oraz zawierajgcego pytania otwarte), oméwienie wynikow zaliczenia.

W zakresie zajec¢ laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:
ocene przygotowania studenta do poszczegoélnych sesji zaje¢ (rozmowa) oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen, ocene sprawozdania z realizacji ¢wiczen.

Tresci programowe

Pojecia podstawowe dotyczgce autonomii w robotyce, klasyfikacja robotéw mobilnych, paradygmaty
sterowania, modelowanie kinematyki i dynamiki robotéw mobilnych, roboty nieholonomiczne, klasyfikacja
zadan sterowania, sterowanie ruchem i algorytmy sterowania.

Tematyka zaje¢

Zagadnienia podstawowe: system autonomiczny, klasyfikacja robotow mobilnych, modelowanie kinematyki
i dynamiki robotow kotowych, sterowanie ruchem, nawigacja, architektury sterowania. Podstawowe
definicje: autonomia, robot autonomiczny, rodzaje robotdéw mobilnych i ich przyktady. Schemat ogdinej
architektury sterowania robotow mobilnych. Podstawowe struktury sterowania robotéw mobilnych.
Ograniczenia fazowe, ograniczenia holonomiczne i nieholonomiczne. Podtawowe rodzaje robotéw
mobilnych kotowych poruszajgcych sie na ptaszczyznie bez poslizgu, pojecie stopnia mobilnosci i
sterownosci. Modelowanie kotowych robotow mobilnych, przyktady modeli kinematyki i dynamiki. Definicje
zadan sterowania ruchem robotow, trajektorie dopuszczalne i niedopuszczalne. Wybrane metody
sterowania ruchem robotéw nieholonomicznych.

Metody dydaktyczne

1. Wyktady: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami na tablicy, rozwigzywanie
przyktadowych zadan.
2. Laboratorium: rozwigzywanie problemoéw, ¢wiczenia praktyczne, eksperymenty, praca w zespole
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 110 4,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 50 2,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




