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Data rozpoczecia studiéw  |pazdziernik 2024 r. Rok akademicki realizacji 2026/2027
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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 2.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i

Konstrukcji Maszyn

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Michat Mazur

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |15.0 0.0 15.0 0.0 0.0 30
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 |30 0.0 0.0 30
studenta

Cel przedmiotu

Wprowadzenie do systemoéw nawigacji i lokalizacji stosowanych w robotyce mobilne;j.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO08] zna i rozumie procesy
projektowania i wytwarzania
elementow i prostych urzadzen
mechatronicznych

zna i rozumie procesy
projektowania i budowania
systemow nawigacji robotow
mobilnych

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO06] potrafi dokonaé
identyfikacji i sformutowaé
specyfikacje prostych zadan
inzynierskich o charakterze
praktycznym, charakterystycznych
dla mechatroniki

potrafi dokonac identyfikaciji i
sformutowa¢ specyfikacje
prostych zadan inzynierskich
podczas projektowania i doboru
elementéw skladowych systemow
nawigacji robotéw mobilnych

[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji

[K6_W11] ma wiedze o cyklu
zycia urzadzen, obiektéw
i systemdw mechatronicznych

ma podstawowg wiedze o cyklu
zycia robotéw mobilnych i ich
systemow nawigaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO05] potrafi postuzy¢ sie
wiasciwie dobranymi narzedziami
w celu poréwnania rozwigzan
projektowych elementow i
uktadéw mechatronicznych, ze
wzgledu na zadane kryteria
uzytkowe

i ekonomiczne (np. pobér mocy,
szybkos$¢ dziatania, koszt)

potrafi postuzy¢ sie wiasciwie
dobranymi narzedziami w celu
poréwnania rozwigzan systemow
nawigacji robotéw mobilnych

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K6_W10] ma wiedze o trendach
rozwojowych z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych: inzynieria
mechaniczna oraz automatyka,
elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne,
wiasciwych dla kierunku studiow
Mechatronika

ma podstawowg wiedze o
trendach rozwojowych z zakresu
systemow nawigaciji i lokalizaciji
robotéw mobilnych

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

kotowych

2 Percepcja robota mobilnego

4 Metody unikania kolizji

3 Metody lokalizacji robotéw mobilnych

5 Planowanie trajektorii robotéw mobilnych

1 Wprowadzenie omoéwienie sposobow poruszania sie robotéw z uwzglednieniem kinematyki robotow

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu Podstawy automatyki. Wiedza i umiejetnosci z przedmiotu Informatyka
(sem. II, 1V). Wiedza z przedmiotu Elementy uktadéw mechatronicznych.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Sprawozdania z ¢wiczen 100.0% 40.0%
laboratoryjnych
Kolokwia w czasie semestru 60.0% 60.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Koztowski K.: Modelowanie i sterowanie robotéw, PWN, Warszawa,
2003.

Duleba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i
manipulacyjnych, EXIT, Warszawa, 2001

M. J. Giergiel, Z. Hendzel, W. Zylinski: Modelowanie i sterowanie
mobilnych robotéw kotowych. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa
2002.

K. Tchon, A. Mazur, |. Hossa, R. Dulgba: Manipulatory i roboty mobilne.
Wydawnictwo PLJ, Warszawa 2000.

T. Zielinska: Maszyny Kroczgce. Podstawy, projektowanie, sterowanie i
wzorce biologiczne. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2003.

Uzupetniajaca lista lektur

J. Borenstein, Where am | - Systems and Methods for Mobile Robot
Positioning.1996

Adresy eZasobdw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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