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(pieczęć wydziału)	KARTA PRZEDMIOTU

		Nazwa przedmiotu:
 ROBOTYKA NIEKONWENCJONALNA
		Kod przedmiotu:
 Mnz2-11-II

		Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2012/2013

		Poziom kształcenia: studia drugiego stopnia

		Forma studiów: studia niestacjonarne

		Kierunek studiów: MECHATRONIKA	(RE)

		Profil studiów: ogólnoakademicki

		Specjalność: ZASTOSOWANIA MECHATRONIKI W INŻYNIERII ELEKTRYCZNEJ

		Semestr: II

	[bookmark: _GoBack]	Jednostka prowadząca przedmiot: 
Katedra Mechatroniki RE6

		Prowadzący przedmiot: dr inż. Damian Krawczyk, dr inż. Grzegorz Kłapyta

		Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty specjalnościowe

		Status przedmiotu: obowiązkowy

		Język prowadzenia zajęć: polski

		Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne:
Brak

		Cel przedmiotu:
 Znajomość podstawowych zagadnień z działów robotyki innych niż podstawy robotyki przemysłowej.

		Efekty kształcenia:[footnoteRef:1] [1:  należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia] 


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

	1.
	Znajomość metod numerycznych wykorzystywanych do analizy zadania prostego i odwrotnego kinematyki robotów
	Egzamin
	Wykład
	K_W01+++
K_W04+++
K_U07++

	2.
	Znajomość tworzenia statycznych i dynamicznych modeli matematycznych robotów
	Egzamin
	Wykład
	K_W02+++

	3.
	Znajomość rozwiązań konstrukcyjnych robotów o złożonych strukturach kinematycznych
	Egzamin
	Wykład
	K_W03+++

	4.
	Znajomość stanu aktualnego oraz kierunków rozwojowych współczesnej robotyki
	Egzamin
	Laboratorium
	K_W05+++

	5.
	Umiejętność praktycznej (programowej) implementacji algorytmów chodu robotów kroczących jak i algorytmów nawigacji robotów kołowych
	Sprawdzian wejściowy, obrona sprawozdań
	Laboratorium
	K_U01++
K_U13++
K_U18+++
K_K01++

		Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	8
	
	
	8
	

		Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład:
Klasyfikacja i podział robotów. Obecny oraz przyszłościowy zakres zastosowań robotów. Aktuatory stosowane do napędu robotów. Roboty przemysłowe o złożonych strukturach kinematycznych. Roboty mobilne kołowe i kroczące. Roboty humanoidalne. Roboty inspekcyjne i eksploracyjne. Roboty do zastosowań medycznych. Algorytmy sterowania i nawigacji robotów. Manipulatory i roboty elastyczne. Metody sztucznej inteligencji w robotyce. Systemy wizyjne robotów. Rozpoznawanie obrazów cyfrowych w systemach robotów. Zastosowanie syntezy i rozpoznawania mowy w robotach.
Projekt:
Praktyczna implementacja algorytmów nawigacji robotów mobilnych kołowych. Implementacja algorytmów chodu robotów kroczących sześcionożnych, czteronożnych i dwunożnych (humanoidalnych). Wykorzystanie układów wizyjnych i algorytmów przetwarzania obrazów do sterowania i nawigacji. Dobór czujników i algorytmów sterowania robotem do określonych zadań. Dokowanie robotów mobilnych.

		Egzamin: TAK

		Literatura podstawowa:
1. Zielińska T.: Maszyny kroczące. Podstawy, projektowanie, sterowanie i wzorce biologiczne. Wydawnictwo Naukowe PWN 2003.
2. Morecki A. i inni: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorów i robotów. ??? Warszawa 1999.
3. Dulęba I.: Algorithms of motion planning for nonholonomic robots. Oficyna Wydaw. Politechniki Wrocławskiej, 1998
4. Shuzi Sam Ge, Frank L. Lewis: Autonomous mobile robots : sensing, control, decision making and applications. CRC/Taylor & Francis, cop. 2006
5. George A. Bekey: Autonomous robots : from biological inspiration to implementation and control. Cambridge, Mass : MIT Press, cop. 2005

		Literatura uzupełniająca:
1. Tadeusiewicz R.: Systemy wizyjne robotów przemysłowych. WNT, Warszawa 1992
2. Gonzalez R. C., Woods R. E.: Digital Image Processing. Prentice Hall, 2002.

		Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	8/ 15 - w tym zapoznanie się ze wskazaną literaturą (13h), przygotowanie do kolokwium i udział w nim (2h).

	2.
	Ćwiczenia
	 / 

	3.
	Laboratorium
	 /

	4.
	Projekt
	8/ 15 - w tym realizacja zadań zgodnie z tematem projektu (10h), konsultacje (4h) i prezentacja końcowa efektów realizacji zadania (1h)

	5.
	Seminarium
	 / 

	6.
	Inne
	 / 

	
	Suma godzin:
	16 / 30

		Suma wszystkich godzin:
	46

		Liczba punktów ECTS:[footnoteRef:2] [2:  1 punkt ECTS – 30 godzin] 

	2

		Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	1

		Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	1

		Uwagi:
Zajęcia laboratoryjne odbywają się w Laboratorium Robotów i Manipulatorów (sala C205) oraz w Laboratorium Zrobotyzowanych Systemów Przemysłowych i Aktuatorów (sala C203/204).






	Zatwierdzono:

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