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Nazwa i kod przedmiotu
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Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2024 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ fakultatywnych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 6 Liczba punktéw ECTS 3.0
Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Wydziat Elektroniki, Telekomunikaciji

i Informatyki -> Katedra Systeméw Decyzyjnych i Robotyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Michat Czubenko

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Michat Czubenko

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 15.0 15.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosé¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywno$¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin prac dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
Yy planem studiéw
Liczba godzin pracy |45 3.0 27.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest przekazanie zagadnien dotyczacych nawigacji robotéw, algorytméw planowania i
wyznaczania drogi oraz problematyki SLAM.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[K6_U03] potrafi zaprojektowac,
zgodnie z zadang specyfikacja,
oraz wykonac¢ typowe dla kierunku
studiéw proste urzadzenie, obiekt,
system lub zrealizowa¢ proces,
uzywajac odpowiednio dobranych
metod, technik, narzedzi i
materiatéw, korzystajac ze
standardéw i norm inzynierskich,
stosujgc witasciwe dla kierunkow
studiow technologie i
wykorzystujac doswiadczenie
zdobyte w $rodowisku zajmujgcym
sie zawodowo dziatalnoscig
inzynierska

student nauczyt sie jak uzy¢
robotéw mobilnych do wykonania
wybranych zadan

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO03] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu budowe
i zasady dziatania komponentow i
systemoéw zwigzanych z
kierunkiem studiow, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegdtowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

student zapoznat si¢ z
zagadnieniami dotyczacymi
sterowania robotow

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO05] potrafi planowac i
przeprowadzaé eksperymenty
zwigzane z kierunkiem studidw, w
tym pomiary i symulacje
komputerowe oraz interpretowaé
uzyskane wyniki i wycigga¢

whnioski

student poznat algorytmy
nawigacji robotow
inteligentnych

[SU1] Ocena realizacji zadania
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Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu obejmujg zagadnienia nawigacji robotéw, algorytmoéw planowania i wyznaczania drogi.
Dotyczg one problematyki SLAM dla pojedynczego robota a takze dla grupy robotéw. Omawiane sa takze
strategie grupowe robotéw, tworzenie formacji i wspotpraca grupy robotéw dla potrzeb mapowania. W tym
celu przedstawiane sg metody inteligentne (m.in. drzewa decyzyjne, logika rozmyta, mapy wptywu
oddziatywania) oraz ich wykorzystanie w robotach inteligentych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Egzamin

50.0% 100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

E. Bekir, Introduction to Modern Navigation Systems, World Scientific
Publishing Co 2007

Uzupetniajaca lista lektur

D. Cook, Intermediate Robot Building (Technology in Action), Apress
2009

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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