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Wymagania wstepne

Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie wybranych algorytmow 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 robotow mobilnych Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w
zakresie zasad dziatania podstawowych elementow elektronicznych, analogowych i cyfrowych, wybranych
uktadow i systemow elektronicznych.

Cel przedmiotu

Dogtebne poznanie praktycznych problemoéw zwigzanych z programowaniem robotéw oraz narzedzi
wspomagajgcych obstuge sensorow i systemdéw wykonawczych



Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:

Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systemow
automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych oraz
elementéw i urzadzen pomiarowo-kontrolnych [K1_W20 (P6S_WG)].

Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki
[K1_W21 (P6S_WG)].

Zna i rozumie fundamentalne dylematy wspotczesnej cywilizacji powigzane z rozwojem automatyki i
robotyki [K1_W28 (P6S_WK)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadow automatyki i
robotyki [K1_U10 (P6S_UW)].

Potrafi dobra¢ rodzaj i parametry uktadu pomiarowego, jednostki sterujgcej oraz modutéw peryferyjnych i
komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji w postaci wynikowego systemu
pomiarowo-sterujgcego [K1_U22 (P6S_UW)].

Potrafi opracowac rozwigzanie prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac, przetestowac i
uruchomi¢ go w wybranym $rodowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla wybranych
systeméw operacyjnych [K1_U26 (P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Posiada $wiadomos¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym
jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje; jest gotow do
dbatosci o dorobek i tradycje zawodu [K1_K2 (P6S_KR)].

Posiada swiadomos¢ koniecznoéci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
mogq funkcjonowac; jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
poszanowania réznorodnosci poglgdow i kultur [K1_K5 (P6S_KR)].

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:

Wykfad

- 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 zaje¢

Uzyskiwanie punktéw dodatkowych

- efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu

- proponowanie oméwienia dodatkowych aspektow zagadnienia

Tre$ci programowe

W ramach wyktadu oraz zajeé 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
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Tematyka zaje¢

Tematyka zaje¢ zwigzana jest z poznaniem praktycznych problemoéw dotyczgcych programowania robotéw
oraz narzedzi wspomagajgcych obstuge sensorow i systemdéw wykonawczych systemow robotycznych.

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
problemdéw. Student otrzyma wprowadznie do laboratorium, na ktérym opisane zostanie powigzanie tematu
zaje¢ do tresci wyktadowych. Nastepnie korzystajgc z pomocy prowadzgcego bedzie rozwigzywat kolejne

problemy, ktére 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

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 120 5,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 60 2,50

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




