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(pieczęć wydziału)
KARTA PRZEDMIOTU

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna \s 01 
Nazwa przedmiotu:
Sterowanie i Nawigacja Robotów 
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:
Tnz2-KSS-26b-IV

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

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Poziom kształcenia: studia drugiego stopnia

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Forma studiów: studia niestacjonarne (zaoczne)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Kierunek studiów: Elektronika i Telekomunikacja 




(RE)

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Profil studiów: ogólnoakademicki

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Specjalność: KOMPUTEROWE SYSTEMY STEROWANIA
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Semestr: IV

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Jednostka prowadząca przedmiot:
Wydział Elektryczny, Katedra Mechatroniki RE6
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Prowadzący przedmiot: dr hab. inż. Tomasz Trawiński

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty specjalnościowe

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Status przedmiotu:
wybieralny
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Język prowadzenia zajęć: polski
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Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne:
Wymagana jest wiedza z zakresu: podstaw kinematyki bryły sztywnej, metod rozwiązywania obwodów elektrycznych, podstaw programowania układów mikroprocesorowych oraz podstaw robotyki (w zakresie kinematyki pozycji i prędkości). 

Efekty te można uzyskać studiując treści programowe między innymi następujących modułów: mechatronika, przemysłowe systemy sterowania, robotyka.
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Cel przedmiotu:
Celem modułu jest opanowanie umiejętności formułowania i implementacji modeli matematycznych manipulatorów, pedipulatorów robotów (stacjonarnych mobilnych). Poznanie i umiejętność konstruowania układów sterowania pojedynczymi robotami, jak również robotami współpracującymi ze sobą.


	
Efekty kształcenia:


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

	1
	Ma wiedzę pozwalającą na implementację układów sterowania, stacjonarnych i mobilnych
	Kolokwium
	Wykład
/Seminarium
	K_W05++

K_W08+

	2
	Umie implementować układy sterowania robotami stacjonarnymi i mobilnymi
	Sprawozdanie
	Laboratorium
	K_U12++

K_U16+

	3
	Ma wiedzę o systemach nawigacyjnych robotów
	Kolokwium
	Wykład
/Seminarium
	K_W05++
K_U02+

	4
	Potrafi implementować wybrane metody nawigacji robotów 
	Sprawozdanie
	Laboratorium
	K_U04++

K_U12++

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: 

W. Tematyka wykładów:

Dynamika manipulatora. Równania Eulera-Lagrange'a. Wyrażenia opisujące energię kinetyczną i potencjalną. Równania ruchu dla powszechnie stosowanych konfiguracji manipulatorów przemysłowych. Podstawy dynamiki napędów. Regulatory i jakość regulatorów PD oraz PID. Generowanie i interpolacja trajektorii. Układy sterowania robota: struktura funkcjonalna układu sterowania, elementy struktury funkcjonalnej układu sterowania. Liniowe i nieliniowe układy sterowania manipulatorów. Sterowanie manipulatorów z regulowaną wartością siły. Serwomechanizmy położenia ramion manipulatora; elementy, zasada działania, wymagania dynamiczne, transmitancje widmowe, model serwomechanizmu. Struktura sprzętowa serwomechanizmów położenia ramion manipulatora. Serwomechanizmy z siłownikami hydraulicznymi, pneumatycznymi i z silnikami elektrycznymi.

Nawigacja globalna robotów: system GPS, system DGPS, nawigacja radiowa. Nawigacja lokalna i nawigacja w otoczeniu robota: ścieżki prowadzące (elektryczne, wizualne), czujniki taktylne, czujniki bliskości, nawigacja inercjalna (żyroskopowa mechaniczna lub laserowa, z użyciem przyspieszeniomierza), aktywne znaki nawigacyjne (optyczne, ultradźwiękowe lub radiowe), obrazowanie otoczenia (nawigacja terestryczna), obrazy stereoskopowe. Algorytmy i metody nawigacji. Komunikacja i koordynacja grupy współpracujących robotów.
L. Tematyka laboratoriów

1. Regulacja PD i PID jednego stopnia swobody.

2. Serwomechanizm położenia ramion manipulatora z silnikiem prądu stałego.

3. Sterowanie manipulatorem o trzech stopniach swobody.

4. Nawigacja radiowa robota mobilnego.

5. Nawigacja robota kroczącego z wykorzystaniem czujników zbliżeniowych.

6. Nawigacja robota mobilnego z wykorzystaniem ścieżki prowadzącej.
S. Tematyka Seminarium: 

Tematyka seminarium mieści się w obszarze: modelowania matematycznego robotów stacjonarnych i mobilnych, projektowania implementacji układów sterowania robotami, projektowania i implementacji algorytmów wykorzystywanych do nawigacji robotów. 
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Egzamin: 
NIE 
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Literatura podstawowa:
1. Giergiel M. J.: Hendzel Z., Żylski W.: Modelowanie i sterowanie mobilnych robotów kołowych. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2002.

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

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

4. Tadeusiewicz R.: Systemy wizyjne robotów przemysłowych. WNT, Warszawa 1992.
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Literatura uzupełniająca:
1. Niederliński. A: Roboty przemysłowe. WSiP, Warszawa, 1981.

2. Craig J.: Wprowadzenie do robotyki. WNT, Warszawa, 1993.

3. Honczarenko J.: Roboty przemysłowe elementy i zastosowanie. WNT, Warszawa, 1996.
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Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	8 h / 12 h – w tym opanowanie treści wykładów (5h), przygotowanie do kolokwium (5 h), zdanie kolokwium (2h)

	2.
	Ćwiczenia
	 /

	3.
	Laboratorium
	8 h / 12 h – w tym opracowanie sprawozdań (10 h), obrona sprawozdań (2 h)

	4.
	Projekt
	 /

	5.
	Seminarium
	8 h/ 12 h – w tym przygotowanie merytoryczne prezentacji (9h), wykonanie prezentacji multimedialnej (3h)

	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
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Uwagi:
nie dotyczy



Zatwierdzono:

………………………….….


…………………………………………………....

(data i podpis prowadzącego)

(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/

Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 

Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)
� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia


� 1 punkt ECTS – 30 godzin
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