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Forma studiéw stacjonarne Sposéb realizacji na uczelni
Rok studiow 4 Jezyk wykladowy polski
Semestr studiow 7 Liczba punktéw ECTS 3.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikaciji i Informatyki -> Katedra Systemoéw
Automatyki
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wyktadowcy (wyktadowcdow)
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Prowadzacy zajecia z przedmiotu | dr inz. Piotr Fiertek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zajeé¢ |30.0 0.0 15.0 0.0 0.0 45

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta

planem studiow
Liczba godzin pracy |45 3.0 27.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Rozumienie teoretycznych i praktycznych aspektow wspotczesnej robotyki mobilnej.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy Efekt z przedmiotu Sposob weryfikacji i oceny efektu

Tresci przedmiotu

1. Zasady budowy i dziatania autonomicznych robotéw i platform mobilnych. 2. Zastosowania robotéw
mobilnych wykonywanie prac w srodowisku trudnym, niedostepnym lub niebezpiecznym dla czlowieka. 3.
Zastosowanie robotéw mobilnych wykonywanie prac monotonnych lub niebezpiecznych. 4. Systemy jezdne
robotéw mobilnych naped kotowy 5. Systemy jezdne robotéw mobilnych naped gasienicowy 6. Mechanizmy
kroczace 7. Przeglad napeddéw kroczacych 8. Zbieranie danych o otoczeniu czujniki utradzwiekowe 9.
Dalmierze ultradzwiekowe ich budowa, doktadnos¢ i ograniczenia 10. Zbieranie danych o otoczeniu czujniki
optyczne 11. Zbieranie danych o otoczeniu czujniki podczerwieni 12. Zbieranie danych o otoczeniu czujniki
dotyku i zapachu 13. Zbieranie danych o otoczeniu systemy wizyjne 14. Okreslanie potozenia i orientacji
robota metody pasywne 15. Okreslanie potozenia i orientacji robota metody aktywne 16. System nawigacji
satelitarnej (GPS) 17. Systemy radionawigacji 18. Metody faczenia wskazan réznych uktadéw pomiarowych
(sensor fusion) 19. Modele otoczenia robota bazy danych o otoczeniu 20. Mapy otoczenia (opis rastrowy,
metryczny i topologiczny) 21. Tworzenie i aktualizacja map na podstawie danych pomiarowych 22.
Wykorzystanie map w procesie lokalizacji robota 23. Sformutowanie problemu planowania bezkolizyjnych
$ciezek 24. Metody planowania $ciezek podejscie oparte na analizie grafu widocznosci 25. Metody
planowania Sciezek podejscie oparte na analizie diagraméw Voronoi 26. Metody planowania $ciezek
podejscie oparte na dekompozycji przestrzeni roboczej 27. Planowanie $ciezek przy uzyciu metody
sztucznego potencjatu 28. Planowanie Sciezek przy uzyciu metody pola dyfuzyjnego 29. Wygtadzanie
planowanych trajektorii ruchu 30. Wielopoziomowa architektura uktadu sterowania ruchem robota mobilnego
31. Elementy wykonawcze robotow. Problemy kinematyki i dynamiki sterowania 32. Organizacja systemu
sterowania, komputer poktadowy, systemy facznosci. 33. Systemy operacyjne stosowane w robotyce
mobilnej 34. Symulatory robotéw mobilnych i ich rola w procesie projektowania 35. Sposoby
porozumiewania sie z robotami mobilnymi (interfejs cziowiek maszyna)

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe) Prog zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Kolokwia w czasie semestru 50.0% 40.0%

Cwiczenia praktyczne 50.0% 60.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur Tchon K. i inni, "Manipulatory i roboty mobilne", Akademicka Oficyna

Wydawnicza PLJ, 2000.
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Uzupetniajaca lista lektur

"Podstawy robotyki", praca zbiorowa pod redakcjg A. Moreckiego i J.
Knapczyka, WNT, 1993.

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu
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