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opis modutu Programowanie robotow

PROGRAMOWANIE ROBOTOW

Kod przedmiotu: PR

Rodzaj przedmiotu: kierunkowy, obieralny

Specjalnos¢: Mechatronika i Robotyka
Wydzial: Informatyki

Kierunek: Informatyka

Poziom studiow: pierwszego stopnia

Profil studiow: praktyczny

Forma studiow: stacjonarna/niestacjonarna

Rok: 4

Semestr: 7

Formy zaje¢c i liczba godzin:

Forma stacjonarna
wyklady — 30
laboratorium — 35

Forma niestacjonarna
wyklady — 10
laboratorium — 10

Zajecia prowadzone sa w jezyku polskim.

Liczba punktow ECTS: 5
Osoby prowadzace:

wyklad:
laboratorium:

1. Zalozenia i cele przedmiotu

Celem przedmiotu jest przekazanie studentom wiedzy na temat budowy robotéw i narzegdzi stuzacych
do ich programowania. Poznawanie specyficznych problemow programowania obiektow fizycznych —
robotoéw, z uwzglednieniem bezpieczenstwa pracy w ich otoczeniu. Celem przedmiotu jest réwniez

przedstawienie praktycznych aspektow zastosowania metod uczenia oraz inteligentnej adaptacji

robotow do zmieniajgcego si¢ Srodowiska zewnetrznego.

2. Okreslenie przedmiotow wprowadzajacych wraz z wymaganiami wstepnymi:
Przedmioty wprowadzajace to: ,,Podstawy programowania”, ,,Jezyki programowania” , ,,Jezyki
programowania obiektowego” oraz ,,Sztuczna inteligencja” 1i,,Systemy ekspertowe”.
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Umiejetnos¢: Student powinien posiada¢ umiejetno$¢ tworzenia algorytmow, programowania
niezaleznie od platformy, zna¢ zagadnienia sztucznej inteligencji oraz pojgcia zwigzane z bazami
wiedzy. Powinien sprawnie korzysta¢ ze srodowiska programistycznego.

3. Opis form zajec

a) Wyktady
e Tresci programowe:

« Podstawowe pojecia z dziedziny robotyki

« Budowa robotow modutowych na przyktadzie Lego NXT Mindstorms

« Programowanie robotéw modutowych

« Budowa i parametry pracy robotéw przemystowych

« Programowanie robotow przemystowych

« Mikroroboty i nanoroboty — budowa i zastosowanie.

« Uczenie si¢ robotow — metody i realizacja

«  Wspolpraca robotdéw, systemy wielorobotowe i wieloagentowe, komunikacja
miedzy robotami

« Ewolucja robotdéw i samoreplikacja robotow.

e Metody dydaktyczne:

«  Wyktad prowadzony metodg tradycyjna z wykorzystaniem projektora
multimedialnego, z wykorzystaniem materialdow udostepnianych studentom w
postaci elektronicznej.

e Forma i warunki zaliczenia:

* Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest aktywne uczestnictwo studenta w laboratoriach
weryfikowane poprzez ocenianie sktadanych przez studentéw sprawozdan oraz wykazanie
si¢ wiedza z zakresu programu przedmiotu. Zalecany jest udziat studenta w wyktadach.
Tresci wykladéw stanowia podstawe do realizacji zadan laboratoryjnych. Ocen¢ z
zaliczenia student uzyskuje na podstawie ocen czgstkowych w skali wskazanej w
regulaminie studiow.

o Wykaz literatury podstawowej:

1. Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligencji: Inteligencja obliczeniowa -

Wydaw. Nauk. PWN , Warszawa 2006.

2. Koztowski Krzysztof : Modelowanie i sterowanie robotow - Wydaw. Nauk. PWN,
Warszawa 2003.
3. Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie - WNT, Warszawa 2004.
e Wykaz literatury uzupekniajacej:
1. Arkin R.: Behavior-Based Robotics (Intelligent Robotics and Autonomous Agents) - MIT
Press, 1998.
2. Craig J.: Wprowadzenie do robotyki - WNT, Warszawa 1995.

b) Laboratorium
e Tresci programowe:
e Konstrukcja robota modutowego a zadania przed nim stawiane
* mikrosterownik NXT,
+ serwonaped,
» czujniki dotyku, dzwigku, §wiatta, ultradzwigkowy (odlegtosci),
» wyposazenie opcjonalne
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Programowanie robotow Lego NXT Mindstorms
* bezposrednie programowanie mikrosterownika NXT
* programowanie w srodowisku Mindstorms NXT
+ struktura i funkcje srodowiska NQC
+ struktura i funkcje §rodowiska RoboC

Zagadnienia programowania robotdw przemystowych
* programowanie z uzyciem $rodowiska symulacyjnego
* programowanie bezposrednie
e Wybrane zagadnienia uczenia maszyn
e Wybrane zagadnienia komunikacji cztowiek — robot oraz robot — robot
e Metody dydaktyczne:

« Metoda problemowa — studium przypadku.

« Metoda laboratoryjna —¢wiczenia laboratoryjne z wykorzystaniem komputerow.

« Zajecia praktyczne, projektowe

e Forma i warunki zaliczenia:

«  Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest aktywne uczestnictwo studenta w laboratoriach
weryfikowane poprzez ocenianie sktadanych przez studentow sprawozdan oraz wykazanie
si¢ wiedzg z zakresu programu przedmiotu. Zalecany jest udziat studenta w wyktadach.
Tres$ci wyktaddéw stanowig podstawe do realizacji zadan laboratoryjnych. Ocene z
zaliczenia student uzyskuje na podstawie ocen czastkowych w skali wskazanej w
regulaminie studiow.projektu

e \Wykaz literatury podstawowej:
« Jak w przypadku wyktadu.
e Wykaz literatury uzupekniajacej:
« Jak w przypadku wyktadu.

4. Opis sposobu wyznaczania punktow ECTS a. forma stacjonarna

Forma zajeé Formy aktywnosci studenta Srednia liczba godzin
na zrealizowanie
aktywnoS$ci

Kontakt z nauczycielem 30
Wyklad Czytanie wskazanej literatury 7
Przygotowanie do zaliczenia 7
Kontakt z nauczycielem 35
L aboratorium Sam(_)dzi_elne rpzwiqzywanie zadan 10
Realizacja projektu 15
Przygotowanie dokumentacji i prezentacji 15
Konsultacje Kontakt z nauczycielem 3
Zal./Egzamin Kontakt z nauczycielem 3

Calkowita ilo$¢ godzin aktywnosci studenta 125

Liczba punktow ECTS dla modulu/przedmiotu 5)

b. forma niestacjonarna

Forma zaje¢é Formy aktywnosci studenta Srednia liczba godzin
na zrealizowanie
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aktywnosci

Kontakt z nauczycielem 10

Wyklad Czytanie wskazanej literatury 17

Przygotowanie do zaliczenia 17

Kontakt z nauczycielem 10

. Samodzielne rozwigzywanie zadan 15
Laboratorium —— >

Realizacja projektu 25

Przygotowanie dokumentacji i prezentacji 25

Konsultacje Kontakt z nauczycielem 3

Zal./Egzamin Kontakt z nauczycielem 3

Calkowita ilo$¢ godzin aktywnoSci studenta 125
Liczba punktéw ECTS dla modulu/przedmiotu 5

5. Wskazniki sumaryczne

a. forma stacjonarna

a) liczba godzin dydaktycznych (tzw. kontaktowych) i liczba punktéw ECTS na
zajeciach wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich

Liczba godzin kontaktowych — 71
Liczba punktow ECTS — 2,8

b) liczba godzin dydaktycznych (tzw. kontaktowych) i liczba punktéw ECTS na
zajeciach o charakterze praktycznym.

Liczba godzin kontaktowych — 20
Liczba punktow ECTS — 3,0

b. forma niestacjonarna

a) liczba godzin dydaktycznych (tzw. kontaktowych) i liczba punktow ECTS na
zajeciach wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich

Liczba godzin kontaktowych — 26
Liczba punktow ECTS — 1,0

b) liczba godzin dydaktycznych (tzw. kontaktowych) i liczba punktéw ECTS na
zajeciach o charakterze praktycznym.

Liczba godzin kontaktowych — 10
Liczba punktow ECTS - 3,0

6. Zakladane efekty uczenia si¢

Efekt O_dniesienie do
przedmiotowy Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu klezlfj:]zzvv\:y(:h
(Symbol) o

uczenia si¢
Student ma uporzadkowang wiedze ogdlng z zakresu
programowania, w tym programowania z uzyciem jgzykow
PR_W1 | wysokiego poziomu, ktéra umozliwia projektowanie K_Wo7
programow
PR W1 Student ma podstawowa wiedz¢ z zakresu robotyki oraz K_WQ07
- programowania i1 sterowania robotéw i manipulatorow z K_W02

4
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uwzglednieniem trendoéw rozwojowych w nowoczesnym

przemysle

PR U1

Student potrafi zaprojektowaé algorytm sterowania i
implementowaé go w postaci programu

K_U12
K_U17

PR_U2

Student potrafi okresli¢ stan swojej wiedzy z zakresu
programowania robotOw oraz ma umiej¢tnoscé
samoksztatcenia si¢ z wykorzystaniem zrddet 1 zasobow
bibliotecznych, zrodet elektronicznych i baz danych

K_U20

PR_K1

Student potrafi wspoétdziata¢ i pracowac w zespole,

przyjmujac w nim rozne role

K_KO02

7. Odniesienie efektow uczenia si¢ do form zajec i sposob oceny osiagniecia przez

studenta efektow uczenia si¢

przeE:r?ii;ttowy DA PR : Sposob sprawdzenia
(Symbol) Wyklad Laboratorium osiggniecia efektu
PR_W1 X Zaliczenie
PR _W1 X Zaliczenie
PR U1 X X Ocena zaglaﬁ podczas zaj e;é.
- Weryfikacja pracy koncowej
PR U2 X X Ocena zadgﬁ podczas zajqé.'
- Weryfikacja pracy koncowej
PR K1 X X Ocena aktywnoéc.i s,tudenta podczas
- zajeC.

8.Kryteria uznania osiagniecia przez studenta efektow uczenia si¢

Efekt
przedmiotowy Efekt jest uznawany za osiggniety, gdy student:
(Symbol)
PR W1 Odpowiedziat na ponad 50% zagadnien zaliczeniowych
—— 5 — -
PR W1 Odpowiedziat na ponad 50% zagadnien zaliczeniowych
Poprawnie wykonuje zadania w czasie zajec.
PR_U1 0
- Potrafi objasni¢ elementy programu
PR U2 Poprawnie wykonuje zadania w czasie zaj¢c.
- Potrafi wykorzysta¢ dostepne zasoby informacyjne
PR K1 Poprawnie wykonuje zadania w czasie zajec.

Podczas pracy w czasie zaj¢¢ potrafi wspoldziata¢ i pracowaé w zespole




