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(pieczęć wydziału)
KARTA PRZEDMIOTU

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna \s 01 
Nazwa przedmiotu:
 STEROWANIE ROBOTÓW MOBILNYCH
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:
 Tnz2-KSS-26a-IV

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2012/2013

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Poziom kształcenia: studia drugiego stopnia


	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Forma studiow: studia niestacjonarne (zaoczne)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Kierunek studiów: ELEKTRONIKA I TELEKOMUNIKACJA
(RE)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Profil studiów: ogólnoakademicki

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Specjalność: KOMPUTEROWE SYSTEMY STEROWANIA 

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Semestr: IV

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Jednostka prowadząca przedmiot: 
Wydział Elektryczny, Katedra Energoelektroniki, Napędu Elektrycznego i Robotyki

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Prowadzący przedmiot: dr inż. Maciej Sajkowski, dr inż. Tomasz Stenzel
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Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty specjalnościowe1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Status przedmiotu: wybieralny 1
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Język prowadzenia zajęć: polski
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Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne:

Podstawowymi przedmiotami wprowadzającymi są: Technika cyfrowa i mikroprocesorowa, Programowanie układów mikroprocesorowych, Podstawy automatyki i sterowania Student rozpoczynający zajęcia powinien znać podstawy techniki cyfrowej i mikroprocesorowej, znać aspekty architektury i programowania mikrokontrolerów oraz układów i systemów automatyki i sterowania.
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Cel przedmiotu: Uzyskanie przez studenta umiejętności i kompetencji w projektowania układów sterowania robotów mobilnych traktowanych, jako przykłady złożonych systemów elektronicznych, telekomunikacyjnych i mechatronicznych. Ponadto celem jest uzyskanie przez studenta kompetencji w zakresie podnoszenia niezawodności wspomnianych systemów oraz rozumienia roli dokumentacji takiego systemu.
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Efekty kształcenia:


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1
	Student ma pogłębioną wiedzę w zakresie metodyki i technik programowania cyfrowych układów i systemów mikroprocesorowych ugruntowaną na przykładzie wykorzystania tych układów i systemów do sterowania robotów mobilnych
	Sprawdzian pisemny – pytania
	Wykład
	K_W06++
K_W07+

	2
	Student ma poszerzoną i podbudowaną teoretycznie wiedzę w zakresie programowania, konfiguracji oraz implementacji cyfrowych układów sterowania i automatyki w robotach mobilnych, jako systemach mechatroniki oraz telekomunikacji
	Ocena referatu na seminarium
	Seminarium
	K_W12++

	3
	Student w ramach seminarium dotyczącego problematyki sterowania robotów mobilnych potrafi pozyskiwać informacje z literatury, baz danych i innych źródeł a także w języku obcym; potrafi integrować uzyskane informacje, dokonywać ich interpretacji i krytycznej oceny, a także wyciągać wnioski oraz formułować i wyczerpująco uzasadniać opinie prezentując je publicznie w formie przygotowanego wystąpienia.
	Ocena przygotowania referatu na seminarium
	Seminarium
	K_U01+

K_U02++

	4
	Student w ramach laboratorium potrafi opracować szczegółową dokumentację wyników realizacji eksperymentu, zadania projektowego lub badawczego związanego ze sterowaniem robotów mobilnych; potrafi przygotować opracowanie zawierające omówienie tych wyników.
	Ocena sprawozdania z laboratorium
	Laboratorium
	K_U03+

	5
	Student w ramach laboratorium potrafi zaproponować modyfikację istniejących rozwiązań projektowych układów i systemów elektronicznych, energoelektronicznych, mechatronicznych a także telekomunikacyjnych występujących w robotach mobilnych.
	Ocena sprawozdania z laboratorium
	Laboratorium
	K_U15+

	6
	Student dzięki seminarium potrafi ocenić przydatność i możliwość wykorzystania nowych osiągnięć w zakresie elementów, układów i systemów elektronicznych oraz metod do projektowania układów i systemów elektronicznych, energoelektronicznych, mechatronicznych a także telekomunikacyjnych, zawierających rozwiązania o charakterze innowacyjnym stosowane w robotyce mobilnej.
	Ocena referatu na seminarium
	Seminarium
	K_U16+
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Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	8
	
	8
	
	8
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Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład:
Definicje podstawowych pojęć z dziedziny robotyki. Ogólna charakterystyka i klasyfikacje robotów mobilnych. Podstawy kinematyki robotów mobilnych. Struktury układów napędowych i wykonawczych. Sterowanie cyfrowe i mikroprocesorowe napędów stosowanych w robotach. Rodzaje czujników i struktury układów sensorycznych stosowanych w robotach mobilnych. Czujniki umożliwiające wykrywanie przeszkód i określanie lokalizacji robota. Sensory orientacji robota w przestrzeni: kompas elektroniczny, czujniki żyroskopowe, mierniki przyspieszenia ziemskiego, system GPS. Sprzęt i algorytmy służące do wyznaczania położenia robota, Nawigacja przyrostowa i nawigacja z wykorzystaniem zewnętrznych znaków orientacyjnych. Metody planowanie trasy robota mobilnego. Sposoby reprezentacji wiedzy o układzie robot-otoczenie. Algorytmy planowania ruchu i unikania kolizji. Zastosowania sztucznej  inteligencji w robotyce. Aplikacje modelowania i sterowania rozmytego oraz sztucznych sieci neuronowych. Systemy inteligencji rozproszonej, systemy wieloagentowe. Współpraca robotów mobilnych. Realizacja zbiorowych zadań w grupach robotów. Współpraca robota z człowiekiem. Interfejsy komunikacyjne typu Człowiek-Maszyna. Rozpoznawanie i synteza mowy. Systemy dialogowe. Algorytmy i aplikacje przetwarzania wzorców i obrazów stosowane w robotyce. Systemy operacyjne czasu rzeczywistego stosowane w robotach mobilnych. Metody programowania procedur dostępu do czujników i elementów wykonawczych. Programowanie zorientowane na realizację zadań przez roboty mobilne.

Laboratorium oraz Seminarium:
Programowa obsługa czujników zbliżeniowych i czujników odległości od przeszkody; implementacja programowa algorytmów ruchu robota kroczącego i kołowego; Programowanie wizualizacji ruchu robota mobilnego; Przewodowe i bezprzewodowe sterowanie robotem mobilnym; Programowanie wymiany informacji pomiędzy komputerem a robotem mobilnym.
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Egzamin: NIE
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Literatura podstawowa:

1. Dulęba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotów mobilnych i manipulacyjnych. Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa 2001.

2. Narkiewicz J.: Podstawy układów nawigacyjnych. WKŁ, Warszawa 1999.

3. Praca zbiorowa: Teoria i elementy manipulatorów i robotów. WNT Warszawa 1994.

4.  Spong M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotów. WNT, Warszawa, 1997.

5. Thoń K., Mazur A., Dulęba I., Muszyński R.: Manipulatory i roboty mobilne. Modele, planowanie ruchu, sterowanie. Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa 2001.
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Literatura uzupełniająca:

1. Feng L., Borenstein J., Everett H. R. : Where am I: Sensors and Methods for Mobile Robot Positioning, Technical Report UM-MEAM-94-21, University of Michigan, Ann Arbor, MI, December, 1994.

2. Jones J.L., Flynn A.M., Seiger B.A. : Mobile robots , Inspiration to implementation, A.K. Peters, 1999. 

3. Laumond J.-P., Ed. : Robot Motion Planning and Control, Springer, 1998.
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Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	8 h/6 h – w tym zapoznanie się ze wskazaną literaturą (3 h), przygotowanie się do wykładów i sprawdzianu (3 h) 

	2.
	Ćwiczenia
	/ 

	3.
	Laboratorium
	8 h/15 h – w tym przygotowanie się do ćwiczeń (10 h) oraz opracowanie sprawozdań (5 h)

	4.
	Projekt
	 / 

	5.
	Seminarium
	8 h /15 h – w tym pozyskanie informacji z literatury, baz danych i innych źródeł (7 h) opracowanie referatu (8 h)

	6.
	Inne
	 / 

	
	Suma godzin:
	24 h/36 h
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Suma wszystkich godzin:
	60 h
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Liczba punktów ECTS:

	2
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	1
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Uwagi:





Zatwierdzono:

………………………….….
…………………………………………………....

(data i podpis prowadzącego)
(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/
Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 
Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)












� wybrać właściwe / niepotrzebne usunąć


� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia


� 1 punkt ECTS – 30 godzin
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