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Nazwa przedmiotu
Roboty mobilne i humanoidalne [S1Mech2>RMiH]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Mechatronika 4/7

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
15 30 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Arkadiusz Jakubowski
arkadiusz.jakubowski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Wiedza: Podstawowe wiadomosci z budowy robotéw, napeddw elekrycznych, programowania sterownikow
typu PLC, Umiejetnosci: Umiejetno$¢ zasada czytania rysunkow technicznych oraz scheamtéw
elektrycznych.

Cel przedmiotu

Poznanie podstawowywch typow robotéw mobilny i humanoidalnych. Poznanie budowy i zasad dziatania
tych robotow.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

1. Zapoznanie sie z budowg robotéw mobilny i humanoidalnych

2. Zapoznanie sie z zasadami dziatania robtéw mobilnych,

3. Zapoznanie sie z zasadami dziatania roboréw humanoidalnych,

4. Analiza wybranych napeddéw stosowanych do budowy robotéw mobilnych i humanoidalnych,

Umiejetnosci:



1. Wykorzystanie narzedzi informatycznych do projektowania robotéw mobilnych i robotéw
humanoidalnych,

2. Zaprojektowanie prostego robota mobilnego,

3. Zaprojektowanie prostego robota humanoidalnego,

4. Zaprojektowanie uktadu sterowania robotéw: mobilnego i humanoidalnego.

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe uczenia sie przez cate zycie; potrafi inspirowac i organizowac¢ proces uczenia sie
innych osob,

2. Potrafi ustalac priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

3. Potrafi wspétdziatac i pracowac w grupie, przyjmujgc w niej rozne role.

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

Wyktad: Wiedza nabyta w ramach wykfadu jest weryfikowana za pomocg egzaminu w formie testu (ok.
20 pytan). Prog zaliczeniowy 50%

Laboratorium: Zaliczenie na podstawie odpowiedzi ustnej lub pisemnej z zakresu tresci kazdego
wykonywanego ¢wiczenia laboratoryjnego, sprawozdanie z kazdego ¢wiczenia laboratoryjnego wedtug
wytycznych okreslonych w przewodniku do ¢wiczen i wskazan prowadzgcego ¢wiczenie laboratoryjne.
Aby uzyskac zaliczenie laboratoriéw wszystkie ¢wiczenia muszg by¢ zaliczone (ocena pozytywna z
odpowiedzi i sprawozdania)

Tresci programowe

Rozwdj i prognoza na rynku robotéw mobilnych; Obszary zastosowan robotéw mobilnych; Wspotczesne
roboty mobilne i trendy w ich rozwoju; Budowa robotéw mobilnych, humanoidalnych; zasady
projektowania robotéw (mobilnych, humanoidalnych oraz smart); zasady projektownaia roboréw
humanoidalnych; rowdj i prognoza rynku robotéw humanoidalnych

Tematyka zaje¢

. Zapoznanie sie z budowg i zasadami dziatania robotow mobilnych,

. Zapoznanie sie z budowg i zasadami dziatania robotow humanoidalnych,
. Uktady sterowania w robotach: mobilnych, humanoidalnych

. Zasady projektowania robotoéw mobilnych, humanoidalnych

. Dobor czujnikow stosowanych w robotach mobilnych, humanoidalnych
. Projektowanie konstrukcji mechanicznej robota mobilnego

. Projektowanie uktadu sterowowania robota mobilnego,

. Dobér czujnikow pomiarowych dla robota mobilnego,

. Zapropnowanie programu do obstugi ruchu robota mobilnego,

10. Projektowanie konstrukcji robota humanoidalnego,

11. Projektowanie uktadu sterowania robota humanoidalnego.

OCOoONOOTR,WN -

Metody dydaktyczne

1. Wykifad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy,
dyskusja i analiza problemow.
2. Cwiczenia laboratoryjne: ¢wiczenia praktyczne, rozwigzywanie zadan, dyskusja, praca w zespole
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



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

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




