POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Programowanie systemow sterowania w mechatronice [S2Mech1-KSUM>PSSM]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Mechatronika 2/3

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
Konstrukcje i sterowanie urzgdzen ogolnoakademicki
mechatronicznych

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiéw Wymagalnos¢
stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
0 45 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Tymoteusz Lindner

Wymagania wstepne

Podstawowa znajomo$¢ matematyki, informatyki, jezykdéw programowania. Znajomos¢ obstugi komputera,
systemu operacyjnego Windows i Linux oraz programowania w C++, C# i Python, budowanie algorytmow z
wykorzystaniem elementow jezyka C++, C# i Python do sterowania urzgdzeniami mechatronicznymi.
Swiadomo$¢ potrzeby poszerzania wiedzy i umiejetnosci. Umiejetnosé przestrzegania zasad
obowigzujgcych na zajeciach laboratoryjnych.

Cel przedmiotu

Poznanie podstaw programowania obiektowego, nabycie umiejetnosci postugiwania sie klasami i
strukturami. Poznanie podstaw sterowania robotami mobilnymi i ramionami robotow. Mozliwo$¢ sterowania
robotami w Srodowisku symulacyjnym. Poznanie i projektowanie oprogramowania do sterowania robotami.
Autonomiczne sterowanie robotami.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
Ma poszerzong wiedze z informatyki o znajomos$¢ systemow operacyjnych czasu rzeczywistego,
programowanie zadan wspotbieznych, algorytmow przetwarzania sygnatéw i sterowania, podstaw



przetwarzania i analizy obrazu oraz o zasady opracowywania dokumentacji i zapewnienia jakosci
oprogramowania.

Umiejetnosci:

Potrafi wykorzystywaé¢ systemy komputerowe do projektowania i eksploatacji urzgdzen
mechatronicznych. Potrafi implementowac¢ uktady sterowania w systemie operacyjnym czasu
rzeczywistego. Umie wykorzystaé¢ podstawowe metody przetwarzania i analizy obrazu. Potrafi
przygotowa¢ dokumentacje oprogramowania.

Kompetencje spoteczne:

Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie
innych oséb.

Potrafi ustala¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujgc w niej rézne role.

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

Zaliczenie na podstawie sprawozdan z ¢éwiczen laboratoryjnych oraz zaliczenia pisemnego sktadajgcego
sie z zadan programistycznych.

Skala ocen:

<51%-60%> punktow - 3.0,

(60%-70%> punktéw - 3.5,

(70%-80%> punktow - 4.0,

(80%-90%> punktéw - 4.5,

(90%-100%> punktéw - 5.0.

Nagradzanie praktycznej wiedzy zdobytej podczas poprzednich zaje¢ laboratoryjnych.

Praktyczne sprawdzenie umiejetnosci programowania robotow.

Ocena wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadan indywidualnych i grupowych na laboratorium.
Zdobywanie dodatkowych punktéw za aktywno$¢ na zajeciach, zwtaszcza za:

* umiejetnos¢ pracy w zespole, ktéry praktycznie wykonuje okreslone zadanie,

* wykonywanie dodatkowych zadan,

* finezje rozwigzan technicznych.

Tresci programowe

* Programowanie w jezyku C++, C# i Python.

* Instalacja i konfiguracja systemu operacyjnego Ubuntu.

* Instalacja i konfiguracja systemu ROS.

* Instalacja i konfiguracja Srodowiska symulacyjnego.

» Podstawy systemu operacyjnego Linux, Embedded Linux i ROS.

* Projektowanie, budowa i programowanie systemu sterowania robotami mobilnymi i ramionami
robotéw w srodowisku ROS.

» Symulacja systemow sterowania w srodowiskach symulacyjnych.

* Budowa oprogramowania do obstugi wybranych elementéw systemu sterowania.

+ Sterowanie autonomiczne robotami mobilnymi.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Indywidualne éwiczenia praktyczne, wykonywanie eksperymentoéw, rozwigzywanie zadan, dyskusja,
praca w zespole

Literatura

Podstawowa:
1. Dokumentacja ROS
2. ROS Robotics Projects, Lentin Joseph



3. Mastering ROS for Robotics Programming, Lentin Joseph, Jonathan Cacace

Uzupetniajgca:
1. Python. Wprowadzenie, Mark Lutz

2. Opus magnum C++ 11. Programowanie w jezyku C++, Jerzy Grebosz

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

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

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




