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Kierunek studiow

Technologie wodorowe i elektromobilnos¢

Data rozpoczecia studiéw  |pazdziermnik 2023 r. Rok akademicki realizacji 2025/2026
przedmiotu

Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 4.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Pawet Kowalski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zajec Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |20.0 0.0 0.0 40.0 0.0 60
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 |60 6.0 34.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest rozwinigcie praktycznych umiejetnosci z zakresu programowania mikrokontroleréw
STM32 i projektowania systemoéw sterowania robotami mobilnymi. Przedmiot obejmuje sposoby sterowania
silnikami, serwomechanizmami, obstuge czujnikdw oraz komunikacje. Kluczowym elementem jest realizacja
projektu polegajgcego na budowie i programowaniu robota mobilnego w wybranej kategorii turniejowe;j.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_U12] potrafi sformutowaé
specyfikacje prostych zadan
inzynierskich o charakterze
praktycznym zwigzanych z
kierunkiem studiow

Formutuje wymagania projektowe
robota mobilnego.

[SU5] Assessment of ability to
present the results of task
[SU1] Assessment of task
fulfilment

[K6_W17] zna metody badan
materiatéw inzynierskich, ma
wiedze w zakresie
materiatoznawstwa i potrafi
powigzac¢ wiasciwosci materiatdw
z ich strukturg i sktadem

Dobiera materiaty stosowane w
konstrukcji robotéw mobilnych.

[SW3] Assessment of knowledge
contained in written work and
projects

[K6_W13] zna wtasciwosci
materiatéw stosowanych w
zakresie energetyki wodorowej
oraz elektromobilnosci

Zna materiaty uzywane do
budowy robotéw mobilnych.

[SW3] Assessment of knowledge
contained in written work and
projects

[K6_KO02] potrafi pracowa¢ w
grupie przyjmujac w niej rozne role

Wspoipracuje w zespole przy
realizacji zadan zwigzanych z
budowa i programowaniem
robotéw mobilnych.

[SK3] Assessment of ability to
organize work

[SK2] Assessment of progress of
work

[K6_UO05] potrafi wykorzystaé
metody analityczne, symulacyjne,
przygotowac i do formutowania i
rozwigzywania zadan z zakresu
technologii wodorowych,
automatyki i robotyki,
elektrotechniki, postugiwac sie
réznymi technikami do realizacji
zadan inzynierskich dotyczgcych
urzgdzen elektrycznych, instalacji
wodorowych, uktadéw i systemow
automatyki i robotyki

Przygotowuje rozwigzania
inzynierskie z zakresu
programowania mikrokontroleréw i
sterowania robotem mobilnym.

[SU3] Assessment of ability to
use knowledge gained from the
subject

[SU1] Assessment of task
fulfilment

[K6_UO08] potrafi projektowac i
budowac ukfady i urzadzenia z
zakresu zwigzanego z systemami
automatyki, mechatroniki i robotyki
w urzgdzeniach do
magazynowania energii oraz w
instalacjach wodorowych

Projektuje i buduje uktad zdalnego
sterowania robotem mobilnym
oraz ukfad wykrywajacy linie do
robota klasy Line Follower.

[SU1] Assessment of task
fulfilment

[K6_W18] zna budowe i dziatanie
wysokotemperaturowych ogniw
paliwowych i elektrolizeréw
zasilanych wodorem oraz innymi
paliwami oraz ich praktycznego
zastosowania do generowania
oraz magazynowania energii

Dobiera rozwigzania
magazynowania energii w
zasilaniu robotéw mobilnych.

[SW3] Assessment of knowledge
contained in written work and
projects

[SW2] Assessment of knowledge
contained in presentation

[K6_WO08] posiada wiedze w
zakresie uktadéw magazynowania
energii: mechanicznych, cieplnych
i elektrycznych, zna podstawy
termodynamiki i mechaniki
ptyndéw, a takze budowy i
eksploatacji urzadzen energetyki
cieplnej, instalacji wodorowych,
aparatury procesowej, w tym

odnawialnych zrodet energii

Dobiera zrédto zasilania robota
mobilnego.

[SW3] Assessment of knowledge
contained in written work and
projects

[SW2] Assessment of knowledge
contained in presentation

Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

Czes¢ wyktadowa przedmiotu skupia sie na przekazaniu wiedzy teoretycznej z zakresu programowania
mikrokontroleréw oraz sterowania robotami mobilnymi. Studenci zapoznajg sie z podstawami
programowania mikrokontrolerow STM32. Omdwione zostang takze zagadnienia zwigzane z elektronikg i
sterowaniem robotami, w tym techniki wykorzystywane do sterowania predkoscig oraz obstugg czujnikow.
Wyktady obejmujg takze podstawy wykorzystywania czujnikdw w robotyce mobilnej, takich jak czujniki
ultradzwiekowe, odbiciowe czy wykrywajgce kolor, oraz ich zastosowanie w praktycznych projektach.

Czes¢ projektowa koncentruje sie na praktycznym wykorzystaniu zdobytej wiedzy w budowie i
programowaniu robotéw mobilnych. Studenci pracujg w grupach, realizujgc projekt polegajacy na
zaprojektowaniu, zbudowaniu i zaprogramowaniu robota mobilnego. Projekt obejmuje wybdér odpowiednich
komponentow, takich jak mikrokontrolery, silniki, czujniki oraz ich integracje w systemie. Podczas realizacji
projektu studenci opracowujg algorytmy sterowania, w tym kontrole predkosci, wykrywanie przeszkod oraz
autonomiczne $ledzenie linii. Na zakonczenie projektu studenci testujg i optymalizujg dziatanie robota,

przygotowujgc go do prezentacji.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Aktywne uczestnictwo w przedmiocie projektowanie robotéw mobilnych.
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Zadania wyktadowe

50.0% 40.0%

Projekt

60.0%

50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Description of STM32F4 HAL and low-layer drivers, https://www.st.com/
resource/en/user_manual/um1725-description-of-stm32f4-hal-and-
lowlayer-drivers-stmicroelectronics.pdf

Uzupetniajaca lista lektur

Common Microcontroller Software Interface Standard, https://arm-
software.github.io/CMSIS_6/latest/General/index.html

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Projektowanie elektroniki sterujgcej robotem mobilnym.

Sterowanie predkoscig robota z wykorzystaniem timeréw w trybie PWM.
Wykrywanie przeszkod z wykorzystaniem czujnikow ultradzwiekowych.
Kontrola stanu akumulatora robota mobilnego.

Zastosowanie czujnikéw odbiciowych do wykrywania koloru.
Autonomiczne $ledzenie $ciezki wyznaczonej linig.

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Data wygenerowania:

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.

01.12.2025 13:18

Strona 3z3




