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KARTA PRZEDMIOTU
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Nazwa przedmiotu:
NAPĘD I STEROWANIE ROBOTÓW MOBILNYCH
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:
Ts1-D23-VII

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2012/2013
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Poziom kształcenia: studia pierwszego stopnia
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Forma studiów: studia stacjonarne1
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Kierunek studiów: ELEKTRONIKA I TELEKOMUNIKACJA
(RE)
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Profil studiów: ogólnoakademicki
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Specjalność: Inżynieria systemów elektronicznych
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Semestr: VII
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Jednostka prowadząca przedmiot: 
Wydział Elektryczny, Katedra Energoelektroniki, Napędu Elektrycznego i Robotyki
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Prowadzący przedmiot: dr inż. Tomasz Steznel
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Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty wspólne1
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Status przedmiotu: wybieralny
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Język prowadzenia zajęć: polski
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Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne:
Podstawowymi przedmiotami wprowadzającymi są: Metodyka i technika programowania, Układy elektroniczne, Technika mikroprocesorowa, Technika cyfrowa, Podstawy automatyki i sterowania. Student rozpoczynający zajęcia powinien znać podstawy metod i technik programowania układów mikroprocesorowych, układy elektroniki cyfrowej i analogowej ora podstaw układów automatyki i sterowania.
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Cel przedmiotu:
Celem kształcenia jest zapoznanie studentów z podstawowymi pojęciami dotyczącymi robotyki mobilnej w tym: układów napędowych i sterowania oraz sensorów i oprogramowania.
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Efekty kształcenia:


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1.
	Student ma uporządkowaną wiedzę w zakresie architektury, metodyki i technik programowania mikroprocesorowych układów sterowania robotów mobilnych.
	Sprawdzian pisemny – pytania
	wykład
	K_W05++

	2.
	Student ma podstawową wiedzę w zakresie sterowania napędem robotów mobilnych.
	Sprawdzian pisemny – pytania
	wykład
	K_W08+

	3.
	Student potrafi pozyskiwać informacje na temat napędu i sterowania robotów mobilnych z literatury, bazy danych IEEE; potrafi integrować uzyskane informacje, dokonywać ich interpretacji, a także wyciągać wnioski oraz formułować i uzasadniać opinie.
	Ocena referatu na seminarium i sprawozdania
	seminarium
	K_U01+

	4.
	Student potrafi opracować sprawozdanie dotyczące realizacji ćwiczenia laboratoryjnego zawierające omówienie wyników jego realizacji.
	Ocena sprawozdania z laboratorium
	laboratorium
	K_U03++

	5.
	Student potrafi sformułować algorytm sterowania robota mobilnego, posługuje się językami programowania BASIC, C++ przy pomocy odpowiednich kompilatorów dla systemów mikroprocesorowych.
	Sprawdzian pisemny – pytania, Ocena sprawozdania z laboratorium
	laboratorium
	K_U18+

	6.
	Student ma świadomość odpowiedzialności za realizowane ćwiczenie laboratoryjne oraz gotowość podporządkowania się zasadom pracy w sekcji laboratoryjnej i ponoszenia odpowiedzialności za wspólnie realizowane zadania.
	Ocena sprawozdania z laboratorium
	laboratorium
	K_K03+
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Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	15 h
	
	15 h
	
	15 h
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Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład:
Robotyzacja - pojęcia podstawowe i definicje. Klasyfikacja robotów. Inteligencja

 i autonomia robotów. Pozycjonowanie i sterowanie logiczne. Sterowanie z planem a sterowanie reaktywne. Schematy kinematyczne. Struktury układów napędowych. Konstrukcja układów zasilania, układów napędowych i wykonawczych  - przykłady rozwiązań
Sensory i układy sensoryczne oraz ich rola w systemach autonomicznych. Czujniki bliskiego zasięgu (taktylne i zbliżeniowe).

Sensory orientacji robota. Sensory odometryczne, żyroskopowe i ich konstrukcja. Konstrukcja sonarowego systemu sensorycznego. Zastosowania w automatyce i robotyce.
Orientacja w przestrzeni. Algorytmy wypracowywania decyzji w zmieniającym się środowisku robota mobilnego. Nawigacja przyrostowa i nawigacja z wykorzystaniem zewnętrznych znaków orientacyjnych. Niepewność położenia.

Metody planowanie trasy robota mobilnego. Reprezentacja wiedzy o układzie robot-otoczenie. Metoda grafu widzialności. Metody podziału przestrzeni swobodnej. Diagram Voronoi'a. Metody rastrowe - transformaty ścieżki, transformaty drogi, pola potencjału.

Sztuczna inteligencja w robotyce. Zastosowanie sieci neuronowych i logiki rozmytej. Systemy agentowe: definicje i typy agentów, teoretyczne i techniczne podstawy systemów wieloagentowych.
Laboratorium:
Sterowanie impulsowego serwonapędu z silnikiem prądu stałego; Sterowanie różnicowego napędu prądu stałego ze sprzężeniem zwrotnym od prędkości obrotowej; Synteza algorytmu sterowania robota mobilnego z napędem dyferencjalnym; Algorytm sterowania robotem mobilnym wykorzystujący sygnały z detektorów zbliżeniowych (podczerwień) oraz ultradźwiękowy pomiar odległości;
Synteza algorytmu kroczenia robota Hexapod.; Sterowanie robota kroczącego Hexor za pośrednictwem sygnału mowy; Sterowanie robota kroczącego Hexor za pośrednictwem za pośrednictwem protokołu TCP/IP
Seminarium:
1.
Oprogramowanie przetwarzania danych sensorycznych.

2.
Percepcja i modelowanie otoczenia.

3.
Metody planowania trasy.

4.
Samolokalizacja robota mobilnego.

5.
Sterowanie lokalne i reaktywne.

6.
Architektury systemu sterowania i ich implementacje praktyczne.

7.
Światowe projekty robotyczne.
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Egzamin: NIE1
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Literatura podstawowa:

1. Dulęba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotów mobilnych i manipulacyjnych, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa 2001.
2. Honczarenko J.: Elementy i zastosowanie robotów przemysłowych, Wyd. WSI, Zielona Góra 1995.
3. Kaczmarek T.: Napęd elektryczny robotów, WPP, Poznań 1996.
4. Narkiewicz J.: Podstawy układów nawigacyjnych, WKŁ, Warszawa 1999.

5. Praca zbiorowa : Teoria i elementy manipulatorów i robotów, WNT, Warszawa 1994.
6. Spong M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotów, WNT, Warszawa, 1997.

7. Thon K., Mazur A., Dulęba I., Muszyński R.: Manipulatory i roboty mobilne. Modele, planowanie ruchu, sterowanie, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa 2001.
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Literatura uzupełniająca:

1. Feng L., , Borenstein J., Everett H. R.: Where am I: Sensors and Methods for Mobile Robot Positioning, Technical Report UM-MEAM-94-21, University of Michigan, Ann Arbor, MI, December, 1994.

2. Jones J.L., Flynn A.M., Seiger B.A.: Mobile robots. Inspiration to implementation, A.K. Peters, 1999.
3. Laumond J.-P., Ed. : Robot Motion Planning and Control, Springer, 1998.

4. Spong M.W., Vidyasagar M.: Robot dynamic and control, John Wiley and Sons, Inc, 1989.
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Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	15 h / 18 h – w tym zapoznanie się ze wskazaną literaturą (10 h), przygotowanie się do wykładów i sprawdzianu (8 h)

	2.
	Ćwiczenia
	

	3.
	Laboratorium
	15 h / 18 h – w tym zapoznanie się ze wskazaną literaturą i przygotowanie się do ćwiczeń laboratoryjnych    (8 h) oraz opracowanie sprawozdań (10 h)

	4.
	Projekt
	/

	5.
	Seminarium
	15 h / 20 h – w tym pozyskanie informacji z literatury, baz danych i innych źródeł (8 h) opracowanie referatu (12 h)

	6.
	Inne
	/

	
	Suma godzin:
	45 h / 56 h
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Suma wszystkich godzin:
	101 h
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Liczba punktów ECTS:

	4
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	2
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	1
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Uwagi:

Zajęcia laboratoryjne prowadzone są w Laboratorium Energoelektroniki Katedry Energoelektroniki, Napędu Elektrycznego i Robotyki.



Zatwierdzono:

………………………….….
…………………………………………………....

(data i podpis prowadzącego)
(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/
Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 
Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)












� wybrać właściwe


� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia


� 1 punkt ECTS – 30 godzin
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