Roboty mobilne

Wydziat Informatyki

Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Matematyka Stosowana Poziom i forma studidw

drugiego stopnia stacjonarne

Specjalnosé

Modelowanie matematyczne Sciezka dyplomowania

2018/2019L - 2020/2021Z

Nazwa
przedmiotu

Roboty mobilne Kod przedmiotu

MAT2RMO

Rodzaj
przedmiotu

obieralny Semestr 2 Punkty ECTS

4

Liczba
godzin w
semestrze

Cw-0 PS-0 P-0 L-30

Przedmioty
wprowadzajace

Przedstawienie gtownych filarow robotyki z zaznaczeniem obszarow, w ktérych szczegdlnie popularne jest zastosowanie technik informatycznych i aparatu

Zallozenla ! matematycznego. Zapoznanie studentdéw z podstawami robotyki mobilnej. Wyksztatcenie szeroko-perspektywicznego spojrzenia na problemy dotyczgce pracy
ce ed ot robotéw mobilnych w warunkach rzeczywistych. Zaznajomienie ze wspétczesng problematyka robotyki mobilnej. Implementacja algorytméw nawigacyjnych na
przedmiotu realnych konstrukcjach mobilnych na bazie robotéw edukacyjnych Mindstorms NXT. Zaprojektowanie zachowania uktadéw mobilnych.
Forma Wyktad: pisemny test zaliczeniowy.
zaliczenia Laboratorium: ocena sprawozdan z zadan laboratoryjnych, sprawdziany przygotowania do ¢wiczen.
Wyktady: Podstawy robotyki: kinematyka prosta i odwrotna. Czujniki i silniki w robotyce. Regulacja PID. Algorytmy nawigacyjne.
Zaprogramowanie robotéw mobilnych do realizacji zadan nawigacyjnych: omijanie przeszkdd, lokalizacja, mapowanie, SLAM. Roboty inteligentne.
Tresci
programowe| L: Not eXactly C (NXC). Testowanie réznych czujnikéw i silnikéw. Warunki, petle, watki réwnolegle. Programowanie Mindstorms NXT. Sterowanie rzeczywistym
robotem - omijanie przeszkdd. Pokonanie dystansu majac wiele przeszkéd o nieznanych wymiarach. Rozpoznanie informacji graficznej. Implementacja algorytmoéw
orientacji w przestrzeni.
Metody rogramowanie z uzyciem komputera, ¢wiczenia laboratoryjne, wyktad problemow:
dydaktyczne prog Yy p ' yjne, y p Y,
Efekty Zapisa¢ minimum 4, maksimum 8 efektow ksztatcenia zachowujac kolejnosé: Odniesienie do kierunkowych efektéw
ksztatcenia wiedza-umiejetnosci-kompetencje. Kazdy efekt ksztatcenia musi by¢ weryfikowalny. ksztatcenia
EK1 Charakteryzuje i projektuje nieskomplikowanego robota |, Il i lll generacji. K_Uo1l
. A . . K_ W03
EK2 Implementuje algorytmy nawigacji uktadéw mobilnych. K_UOG
. L - - . . K_U07
EK3 Projektuje i realizuje komunikacje dwdéch robotéw. K KO3
. L - . . . K7W06
EK4 Projektuje i realizuje optymalne sterowanie uktadéw mobilnych. K7U08
Nr efektu Forma zajec (jesli 'e;t wiecej niz jedna), na
. Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia J(? (.J / . < J. J. )
ksztatcenia ktérej zachodzi weryfikacja
EK1 Kolokwium zaliczajace wyktad, sprawozdanie z laboratorium W, L
EK2 Sprawdzenie przygotowania do laboratorium, sprawozdanie z laboratorium L
EK3 Sprawdzenie przygotowania do laboratorium, sprawozdanie z laboratorium L
EK4 Sprawdzenie przygotowania do laboratorium, sprawozdanie z laboratorium L
1 - Udziat w wyktadach 15x1h 15
2 - Udziat w laboratorium 15x2h 30
Bilans |3 - Przygotowanie do laboratorium 10
naktadu |4 - Opracowanie sprawozdan z laboratorium oraz wykonanie zadah domowych (prac domowych) 20
rac
pracy 5 - Udziat w konsultacjach 5
studenta
(w 6 - Realizacja zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 20
godzinach)(7 - przygotowanie do zaliczenia wyktadu 5
8 - Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 5
RAZEM: 110
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela: 50 ECTS
Wskazniki (1)+(5)+(2) 2,0
ilosciowe Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym: 85 35
(8)+(6)+(3)+(4)+(2) '
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