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KARTA OPISU PRZEDMIOTU
'Wydzial Automatyki i robotyki
Kierunek Automatyka i Robotyka
Specjalnosé Roboty mobilne
Semestr VIII Rok akademicki 2026/2027
Stopien studiow 1
Nazwa przedmiotu Roboty mobilne 11
Kod przedmiotu RMII

F.aczna liczba godzin

18 |Tryb |s+&e;eﬂ-afﬂy |niestacj onarny

Profil ksztalcenia

OsélnoakademiekiAA) [Praktyczny (P)

Forma zaje¢

Wyktad, laboratorium

Jezyk przedmiotu polski
Liczba punktow ECTS 3
Prowadzacy zajecia
Forma prowadzonych zaje¢ Wyklad
Wymiar zajeé 9
Stopien naukowy, imie¢, nazwisko
Prowadzacy zajecia
Forma prowadzonych zajeé laboratorium
Wymiar zajeé 9

Stopien naukowy, imie, nazwisko

Wymagania wstepne

Algebra liniowa z geometrig analityczna, Analiza
matematyczna I, Analiza matematyczna II, Fizyka I, Fizyka
I1, Teoretyczne podstawy automatyki i robotyki, Teoria
systemoOw, Sygnaly i systemy dynamiczne, Robotyka,
Roboty mobilne I

ZaloZenia i cele przedmiotu

Zdobycie wiedzy dotyczacej opisu kinematyki i dynamiki
robotéw mobilnych.

Zapoznanie sie ze sposobami nawigacji i samolokalizacji
robotéw mobilnych.

Sposoby reprezentacji wiedzy o otoczeniu.

Metody dydaktyczne

Wyklad.
Cwiczenia praktyczne na stanowiskach.
Praca wlasna w formie studiow literaturowych i

przygotowania sprawozdar.

Efekty uczenia si¢ (odniesienie do charakterystyk poziomow Polskiej

Ramy Kwalifikacji)

Odniesienie do
efektow dla

Odniesienie do
efektow uczenia

kierunku sie¢ wg Polskiej
Ramy
Kwalifikacji
WIEDZA 01. Zna metody opisu kinematyki robotow K W08 P6S WG
— absolwent zna i mobilnych. K W26 P6S WG _INZ
rozumie: 02. Zna metody opisu dynamiki robotow mobilnych. K W27
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03. Zna metody nawigacji.
04. Umie wymieni¢ metody samolokalizacji robotow K W28
mobilnych.
01. Potrafi skonstruowa¢ model matematyczny robota K U001
mobilnego. K U02
UMIEJETNOSCI 02. Potrafi zastosowac algorytm sterowania robotem K U18 P6S UW
— absolwent 03 ﬁr(iﬁlel I(ll};rl;lr.aé algorytm sterowania do o P6S_—UU
potrafi: ' ¢ algory P6S UW _INZ
zastosowania. - =
04. Umie obliczy¢ potozenie i orientacj¢ robota w
przestrzeni.
01. Rozumie i potrafi stosowa¢ zasady BHP w trakcie K K01
KOMPETENCIE pracy z urzadzeniami elektronicznymi w K K02
SPOLECZNE laboratorium i poza nim. K K03 P6S KK
— absolwent jest 02. Umie pracowac w grupie. o P6S_KO
. 03. Rozumie konieczno$¢ ciaglego ksztalcenia si¢ -
gotow do L >
oraz pozyskiwania wiadomosci o nowych
trendach w automatyce.
Tres$ci programowe
Lp. Tematyka zajeé Liczba godzin
Forma zaj¢¢ - wyktad
1 Kinematyka robotéw mobilnych. 1
) Dynamika robotéw mobilnych. 1
3 Holonomicznos¢ i nieholonomicznos$¢ 2
4 Nawigacja i samolokalizacja. 1
5 Algorytmy SLAM 2
6 Reprezentacja otoczenia w systemach robotycznych 1
7 Kolokwium 1
Forma zaj¢¢ - laboratorium
1 Modelowanie robota mobilnego 2
2 Zbieranie informacji o otoczeniu 2
3 Nawigacja robotem mobilnym 5
Forma i warunki zaliczenia Egzamin pisemny
przedmiotu Konicowa ocena z laboratoriéw zalezy od oceny ze sprawdzianu koricowego
oraz/lub aktywnosci w realizacji zagadnien na poszczegdélnych zajeciach
Metody weryfikacji efektow Nr efektu uczenia si¢
uczenia si¢ z sylabusa
Zaliczenie laboratorium U01-U04,K01-K03
Egzamin pisemny WO01-W04
Literatura podstawowa 1. D. Cook, Budowa robotéw dla poczatkujacych, Helion

2012
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2. M. Giergiel, Z. Hendzel, W. Zylski, Modelowanie i ste-
rowanie mobilnych robotéw kotowych, PWN 2013

3. T. Zielinska, Maszyny kroczace, PWN 2013

4. 4.1. Duleba: Metody i algorytmy planowania ruchu
robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Akademicka
Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2001.

Literatura uzupekiajaca

1. D. Cook, Budowa robotéw dla srednio zaawansowa-
nych, Helion 2013
2. K. Kozlowski, Modelowanie i sterowanie robotow,
PWN 2012

Naklad pracy studenta
Liczba godzin

Zajecia dydaktyczne 18
Przygotowanie si¢ do zajec 30
Studiowanie literatury 10
Udzial w konsultacjach

Przygotowanie projektu / eseju / prezentacii itp. 10
Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 10
Inne

L.ACZNY naklad pracy studenta w godz. 78
Liczba punktow ECTS 3




