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Przedmioty wprowadzające

Cele przedmiotu

Zapoznanie studentów z podstawami robotyki. Wykształcenie szeroko-perspektywicznego spojrzenia na problemy dotyczące pracy robotów w
warunkach rzeczywistych.
Implementacja algorytmów nawigacyjnych na realnych konstrukcjach mobilnych na bazie robotów edukacyjnych Mindstorms NXT.
Zaprojektowanie zachowania układów mobilnych.

Treści programowe

Wykład:
Podstawy robotyki: kinematyka prosta i odwrotna. Czujniki i silniki w robotyce. Regulacja PID. Algorytmy nawigacyjne. Zaprogramowanie
robotów mobilnych do realizacji zadań nawigacyjnych: omijanie przeszkód, lokalizacja, mapowanie, SLAM. Roboty inteligentne.

Pracownia specjalistyczna:
Not eXactly C (NXC). Testowanie różnych czujników i silników. Warunki, pętle, wątki równolegle. Programowanie Mindstorms NXT. Sterowanie
rzeczywistym robotem - omijanie przeszkód. Pokonanie dystansu mając wiele przeszkód o nieznanych wymiarach. Rozpoznanie informacji
graficznej. Implementacja algorytmów orientacji w przestrzeni.

Metody dydaktyczne wykład informacyjny,   wykład problemowy,   programowanie z użyciem komputera,  

Forma zaliczenia
Wykład - zaliczenie pisemne.
Pracownia specjalistyczna - sprawozdania z wykonywanych zadań.

Symbol efektu uczenia się Zakładane efekty uczenia się Odniesienie do kierunkowych
efektów uczenia się

EU1 rozumie znaczenie kinematyki w robotyce i potrafi rozwiązać zadania z tego zakresu INF2_W05

EU2 rozumie i implementuje algorytmy nawigacji układów mobilnych INF2_W03
INF2_U04

EU3 projektuje i realizuje komunikację dwóch robotów INF2_U04
INF2_K01

EU4 testuje dokładność i efektywność pracy układów mobilnych w różnych warunkach INF2_U11
INF2_K01

Symbol efektu uczenia się Sposób weryfikacji efektu uczenia się Forma zajęć na której zachodzi
weryfikacja

EU1 zaliczenie pisemne W

EU2 zaliczenie pisemne, sprawozdania z wykonywanych zadań W, Ps

EU3 sprawozdania z wykonywanych zadań Ps

EU4 sprawozdania z wykonywanych zadań Ps

Bilans nakładu pracy studenta (w godzinach) Liczba godz.

Wyliczenie

1 - Udział w wykładach - 15x1h 15

2 - Udział w pracowni specjalistycznej - 15x1h 15

3 - Przygotowanie do zaliczenia wykładu - 5

4 - Realizacja zadań projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) - 10

5 - Udział w konsultacjach - 5

RAZEM: 50

Wskaźniki ilościowe GODZINY ECTS

Nakład pracy studenta związany z zajęciami wymagającymi bezpośredniego udziału nauczyciela 35
(1)+(5)+(2)

1.4

Nakład pracy studenta związany z zajęciami o charakterze praktycznym 25
(2)+(4)

1.0
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