Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Robotyzacja proceséw wytworczych
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Roboty mobilne

Rodzaj przedmiotu: Obieralny

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-7-MK60-2_0
Rok: III

Semestr: 7

Forma studiow: Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

Wyktad: |15
Cwiczenia:|—
Laboratorium: |--
Projekt: |30
Liczba punktéw ECTS: 3
Sposob zaliczenia: Zaliczenie
Jezyk wykladowy: polski

Cel przedmiotu

C1 |Poznanie rodzajow robotéw mobilnych i ich zastosowanie

C2 |Nauczenie samodzielnego budowania prostych robotéw mobilnych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Znajomos¢ fizyki w zakresie podstaw konstrukcji maszyn, programowania i robotyki (W).

2 |Podstawowa znajomos$¢ elektrotechniki i elektroniki (U).

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

EK1 [Po zakonczeniu kursu student zna w stopniu podstawowym ogolne rodzaje robotow
mobilnych

EK2 |Po zakonczeniu kursu student zna zasady budowania robotéow mobilnych

W zakresie umiejgtnosci:

EK3 |Student potrafi zbudowac¢ prosty robot mobilny

EK4 |[Student umie dobra¢ komponenty do zbudowania robota mobilnego

W zakresie kompetencji spotecznych:

EKS5 |Student jest gotow do dziatania w sposob profesjonalny oraz przestrzegania zasad etyki
zawodowej




Tre$ci programowe przedmiotu

Forma zaje¢: wyklady

Tresci programowe:

W1 [Podstawowe wiadomosci z zakresu robotow kotowych - definicje, klasyfikacje
W2 [Formalizm matematyczny opisu ruchu mobilnych robotéow kotowych

W3 |Modelowanie symboliczne. Sztuczne sieci neuronowe. Uklady z logika rozmyta
W4 |Kinematyka mobilnych robotéw kotowych

W5  |Identyfikacja adaptacyjna modeli robotéw mobilnych

W6 [Sterowanie ruchem nadaznym mobilnych robotéw kotowych

W7 |[Mobilne roboty aecrodynamiczne - Drony

Forma zaje¢: projektowanie

Tresci programowe:

P1 |Zajgcia wstepne, BHP pracowni robotow mobilnych
P2 |Wprowadzenie do uktadu sterujacego i programowania Lego Mindstorms EV3
P3  [Projekt robota mobilnego w oparciu o zestawy Lego Mindstorms EV3 wg wytycznych
podanych przez prowadzacego =zajecia. Wykonanie dokumentacji konstrukcyjnej,
oprogramowania i modelu robota mobilnego
P4 |Zajecia zaliczeniowe
Metody dydaktyczne
1 |Wyktad polaczony z prezentacja multimedialna
2 |Zadania projektowe
Obcigzenie pracg studenta
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca: 45
W tym: Udziat w wyktadach: 15
Udziat w ¢wiczeniach: —
Udziat w zajgciach laboratoryjnych: --
Udziat w zajgciach projektowych: 30
Praca wlasna studenta: 30
W tym: Samodzielne studiowanie
tematyki wykladow, przygotowanie i udziat 10

w kolokwium zaliczajacym wyktad:

Przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych —

Przygotowanie do zaj¢¢ laboratoryjnych:,

opracowanie sprawozdan:

Przygotowanie projektu: 20

Laczny czas pracy studenta: 75

Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla
przedmiotu:




Liczba punktéw ECTS w ramach zajeé
o charakterze praktycznym (¢wiczenia,
laboratoria, projekty):
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Literatura uzupelniajaca
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Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie
danego efektu
ksztalcenia do "
K I:Jf;kt . efektow (ilele' Tresci d E/Ii[t()dy Metody oceny
sztalcenia zdefiniowanych przedmiotu programowe ydaktyczne
dla catego
programu (PEK)
RPWIA W12 ++ WI1-Wli4
EK1 RPWIA W10+ Cl1-C2 L1-L15 1,2 01, 02
RPWIA W12 ++ W1 -Wli4
EK2 RPWIA W10+ Cl1-C2 L1-L15 1,2 01, 02
RPWI1A U03+ )
EK3 RPWI1A Ul2 + Cl1-C2 “111 IEYSM 1,2 01, 02
RWP1A Ul4+ B
RPWI1A U03+ }
EK4 RPWI1A Ul2 + Cl1-C2 “Lll IEYSM 1,2 01, 02
RWP1A Ul4+ B

Metody i kryteria oceny

Symbol metody oceny

Opis metody oceny

Prog zaliczeniowy

01

Test zaliczeniowy

51%

02

Raporty z ¢wiczen laboratoryjnych

100%
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