POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Integracja sensoréw [S2AIR1E-ISLISA>IS]

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
15 15 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. Magdalena Szymkowiak
magdalena.szymkowiak@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z dziedzin: - teorii
sygnatéw i systemow (opis systemu w przestrzeni stanu, sterowanie w petli zamknietej, linearyzacja,
struktura URA) - matematyki (rachunek rézniczkowy i catkowy, trygonometria) - probabilistyki i statystyki
matematycznej - fizyki (mechanika, elektromagnetyzm, optyka, ruch drgajgcy i falowy) Umiejetnosci:
Student powinien - posiada¢ podstawowe umiejetnosci programowania - posiada¢ umiejetnosé
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrodet - rozumie¢ konieczno$¢ poszerzania swoich kompetenciji /
mie¢ gotowos¢ do podjecia wspotpracy w ramach zespotu  Kompetencje spoteczne: Student powinien
prezentowac takie postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwatosé, ciekawos¢ poznawcza,
kreatywno$¢, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.



Cel przedmiotu

1. Prezentacja mozliwosci wykorzystania roznorodnych technik i systemdéw pomiarowych w celu detekdji i
percepcji oraz lokalizacji w robotyce. 2. Systematyzacja zagadnien zwigzanych z akwizycjg danych
pomiarowych oraz rozszerzenie zakresu wiedzy na temat dziatania systemow pomiarowych. 3. Zapoznanie
sie z wybranymi technikami filtracji i estymacji stanu oraz zdobycie umiejetnosci ich praktycznego
wykorzystania z uzyciem rzeczywistych danych pomiarowych. 4. Okres$lenie gtéwnych przyczyn bteddéw
pomiarowych i omowienie sposobow ich niwelacji.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

Student:

ma podstawowg wiedze w zakresie materiatoznawstwa, wytrzymatosci i zmeczenia materiatow, zna typowe
technologie wytwarzania elementéw maszyn;

ma uporzgdkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogolng w zakresie teorii obwodow elektrycznych
oraz elektrotechniki pradu statego i przemiennego (w tym tréjfazowego);

ma podstawowg wiedze w zakresie metrologii, zna i rozumie metody pomiaru wielkosci elektrycznych i
nieelektrycznych; zna metody obliczeniowe i narzedzia informatyczne niezbedne do analizy wynikéw
eksperymentu;

Umiejetnosci

Student:

potrafi odczytywac ze zrozumieniem projektowg dokumentacje techniczng oraz proste schematy
technologiczne systemow automatyki i robotyki;

potrafi wyznaczac i postugiwac sie modelami prostych uktadoéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celdéw analizy i projektowania uktadéw automatyki i
robotyki;

potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego prototypowania uktadéw automatyki i robotyki;

posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotoéw manipulacyjnych;
potrafi utworzy¢, przetestowac i uruchomic prosty program ruchu dla manipulatora przemystowego; potrafi
rozwigza¢ podstawowe zadania zwigzane z kinematykg robotow;

potrafi dokona¢ wstepnej analizy ekonomicznej podejmowanych dziatan inzynierskich w zakresie
automatyki i robotyki;

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;

Kompetencje

Student:

posiada swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace witasng oraz gotowos$¢ podporzgdkowania sie zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi kierowa¢ matym
zespotem, wyznaczac cele i okreslaé priorytety prowadzgce do ich realizacji; jest gotéw do
odpowiedzialnego petnienia rél zawodowych;

jest gotéw do okreslania priorytetow stuzgcych do realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania;

Metody weryfikacji efektéw 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:

Ocena formujgca:

a) w zakresie wyktadow:

- na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach
b) w zakresie laboratoriéw / ¢wiczen:

- na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

- ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na dwoch kolokwiach zaliczeniowych o charakterze
problemowo-zadaniowym

b) w zakresie laboratoriéow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

- ocene przygotowania studenta do poszczegolnych sesji zaje¢ laboratoryjnych oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych



- oceneg aktywno$ci studenta podczas zaje¢

- oceneg sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zajec¢, a czesciowo po ich zakonczeniu
Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

- omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia

- efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu

- umiejetnos$¢ wspdtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegotowe w laboratorium
- uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych

- wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego

Tresci programowe

Wyktady:

. Podstawowe pojecia zwigzane z Integracjg Sensoréw i teorig prawdopodobienstwa
. Zmienne losowe

. Wielowymiarowe zmienne losowe

. Procesy losowe

. Zagadnienie estymaciji sygnatow

. Filtr Kalamana KF

. Rozszerzony filtr Kalmana EKF

NO AR~ WN =

Zajecia laboratoryjne poswiecone sg praktycznym aspektom realizacji detekcji, percepciji i integracji w
robotyce.

Tematyka zaje¢

Wyktady:

1. Podstawowe pojecia zwigzane z Integracjg Sensorow i teorig prawdopodobienstwa
- proces percepcji w robotyce (odbieranie bodzcéw, rozpoznawanie prymitywow, predykcja na podstawie
poprzednich probek, filtracja sygnatu oraz uaktualnianie danych)

- rézne podziaty czujnikow, ze wzgledu na zastosowane kryteria

- dziatanie podstawowych czujnikéw stosowanych w robotyce

- gtéwne zrodta i przyczyny btedéw pomiaréw z czujnikéw

- podstawowe pojecia z rachunku prawdopodobienstwa, Twierdzenie Bayes'a

2. Zmienne losowe

- charakterystyki funkcyjne

- miary potozenia i dyspers;ji

- przykfady zwigzane z btedami pomiaréw z czujnikéw

3. Wielowymiarowe zmienne losowe

- charakterystyki funkcyjne rozktadéw dwuwymiarowych

- miary potozenia, dyspersiji i zalezno$ci

- wielowymiarowy rozktad Gaussa

4. Procesy losowe

- procesy gaussowskie (procesy stacjonarne, biaty szum)

- procesy Markowa (ciggi Markowa, tancuchy Markowa)

- przyktady zwigzane z percepcjg sygnatow

5. Zagadnienie estymacji sygnatow

- predykcja kolejnego stanu systemu

- korekcja, przeprowadzana na bazie predykcji i danych otrzymanych z czujnikéw

- Filtr Bayes'a

6. Filtr Kalamana KF

- zatozenie o stanach jako gaussowskich ciggach Markowa i bayesowskim charakterze filtru
- przyktady implementacji

7. Rozszerzony filtr Kalmana EKF

- matematyczne fundamenty realizacji filtru - linearyzacja

- teoretyczne i praktyczne aspekty implementaciji

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie siedmiu 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajgcych sie w
laboratorium, poprzedzonych 2-godzinng sesjg instruktazowg na poczatku semestru. Laboratoria



realizowane sg przez 2-osobowe zespoty studentéw. Program laboratorium obejmuje nastepujgce
zagadnienia:

- zasada dziatania wybranych czujnikéw

- realizacja oprogramowania do akwizycji danych z czujnikow

- implementacja wybranych filtréw w srodowisku symulacyjnym Matlab/Simulink

- ocena jakosci filtraciji

Metody dydaktyczne

- wykfad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy

- Cwiczenia laboratoryjne: realizacja zadan laboratoryjnych w dwuosobowych grupach studenckich
(zadania z wykorzystaniem wybranych filtrow w Srodowisku symulacyjnym Matlab/Simulink), prezentacja i
dyskusja uzyskanych wynikow
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 40 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 35 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




