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1. OGOLNY OPIS PRZEDMIOTU

1 Nazwa modutu modut zaje¢ specjalnosciowych
2 Nazwa przedmiotu Roboty mobilne
3 Kierunek studiéw Informatyka
4 Poziom studiéw pierwszego stopnia
5 Forma studiéw niestacjonarne
6 Profil studiéw praktyczny
7 Rok studiow v
8 Semestr przedmiotu 8
Jednostk d .
9 (.E nostra proxva 23ca Instytut Nauk Technicznych
kierunek studiow
10 | Liczba punktéw ECTS 3
11 | Sposdb zaliczenia: egzamin
Imic—;.i r}azwisko nauczyciela(li) akademickiego(ich), drinz. Przemystaw Zakrzewski
12| stopieri lub tytuf naukowy, zakrzewski@ans-gniezno.edu.pl
adres e-mail P & edu-p
Imie.i r}azwisko koordynatora(éw) przedmiotu, drinz. Przemystaw Zakrzewski
13 | stopieri lub tytuf naukowy, zakrzewski@ans-gniezno.edu.pl
adres e-mail P: g -eau.p
14 | Jezyk wyktadowy polski
15 | Tryb prowadzenia zaje¢ mieszany
16 | Sposob prowadzenia zajec synchroniczny
N dzia infi t ki t d .
arzeazia |r.1 orr:nal yezne wy .orz,ys ywan.e ,0 platforma e-learningowa Moodle
17 | prowadzenia zaje¢, udostepniania materiatéw
. I . platforma MS Teams
i komunikacji ze studentami
ki li h, inteli
15 | Przedmioty wprowadzajace podstawy_ robotyki, ana |za_danyc ,,lnte igentne systemy
sterowania, programowanie robotéw, systemy wbudowane
1. Student powinien posiada¢ podstawowg wiedze z podstaw
robotyki i systeméw wbudowanych.
2. Student powinien posiada¢ umiejetnosci pozyskiwania
inf " K h srédet. logi eni
16 | Wymagania wstepne in o.rmaq.l ze V\{S az’anyc .zrode.{ og_lcznggo mys en!.af )
wyciggania wnioskow, logicznej i zwieztej prezentacji informacji.
3. Studenta powinna cechowac uczciwos¢, odpowiedzialnosé,
wytrwatosé, ciekawosé poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.
17 | Cele przedmiotu:
C1 | Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu projektowania i programowania robotéw mobilnych.
e Rozwijanie u studentdw umiejetnosci rozwigzywania prostych probleméw zwigzanych z wykorzystaniem robotow

mobilnych i podnoszenia niezawodnosci ich dziatania.




a3 Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej w interdyscyplinarnym zespole, w szczegdélnosci we wspdtpracy
z technologami procesow.
18 Forma zaje¢, liczba godzin wymagajgca bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego, liczba godzin naktadu pracy
studenta
Forma zajeé Liczba godzin
1. wykfad 8
2. laboratoria 16
Suma godzin 24
Ip. Catkowity naktad pracy studenta
Nakfad pracy zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela Godzinowe obciazenie
akademickiego wynosi: studenta
Wyktad: 8 godzin
1.
Laboratoria: 16 godzin 24 godziny
Naktad pracy zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela
akademickiego wynosi 24 godziny, co odpowiada 0,75 punktu ECTS.
Bilans nakfadu pracy studenta:
e  przygotowanie do zajec laboratoryjnych: 16 godzin,
2 e przygotowanie projektu zaliczeniowego: 24 godziny, 56 godzin
e przygotowanie do zaliczenia: 16 godzin.

taczny naktad pracy studenta wynosi 56 godzin, co odpowiada 2,25 punktom

ECTS.
3 taczny naktad pracy studenta (pozycja 1+2) 80 godzin
4 Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS
5 Liczba punktow ECTS, ktorg student musi osiggngé w ramach zaje¢ o charakterze 2 ECTS

praktycznym w tym zajec¢ laboratoryjnych, warsztatowych, projektowych

Efekty uczenia sie — wiedza

W1: Student ma pogiebiong wiedze z robotyki przydatng do projektowania
i programowania robotéw mobilnych [RIP_WO03].

W?2: Student zna podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane do projektowania
i programowania robotéw mobilnych [RIP_WO04].

W3: Student zna strukture systemu sterowania robotem mobilnym [K_W10].

Efekty uczenia sie — umiejetnosci

U1: Student potrafi planowad i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym pomiary i symulacje
komputerowe, interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski [RIP_U02, RIP_U03].

U2: Student ma umiejetnos¢ realizacji prostych robotéw mobilnych [K_U20].

U3: Student potrafi sformutowa¢ wymagania w zakresie systemdéw sterowania ruchem
robota mobilnego [K_U07].

Efekty uczenia sie — kompetencje
spoteczne

K1: Student rozumie potrzebe permanentnego ksztatcenia sie i przekazywania w sposéb
zrozumiaty informacji z najblizszym otoczeniem w dziatalnosci zawodowej [K_K01, K_KO06].
K2: Student rozumie pozatechniczne (w tym ekologiczne) skutki swojego dziatania i jego
wptywu na srodowisko, szczegdlnie w zakresie robotéw mobilnych [K_K02].

2. TRESCI PROGRAMOWE ODNIESIONE DO EFEKTOW UCZENIA SIE

Forma

Tresci programowe liczba godzin

W1 Zajecia organizacyjne

1

w2 Wprowadzenie

w3 Pojazd Braitenberga

w4 Ruch robota i odometria

W5 Sterowanie

NINININ




wé Nawigacja 2
w7 Lokalizacja 2
w8 Budowanie i wykorzystanie map 2
L1 Realizacja i programowanie prostego robota mobilnego 4
L2 Implementacja algorytmdéw sterowania 2
L3 Implementacja algorytmoéw nawigacji 4
L4 Implementacja algorytmow lokalizacji 4
LS Zatwierdzenie tematu projektu zaliczeniowego 2
L6 Realizacja projektu zaliczeniowego 12
L7 Prezentacja projektu zaliczeniowego 2
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4. Metody dydaktyczne

Forma Metody dydaktyczne

Wyktad prezentacja multimedialna, pokaz multimedialny

Cwiczenia prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan
Laboratoria dyskusja, praca w zespole, budowa i programowanie robota mobilnego

5. Metody i kryteria oceniania

Forma zajec: Forma zaliczenia:
wyktad egzamin

Uzyskane punkty sg przeliczane na oceny wedtug nastepujgcej skali:

Procent punktow: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny

Opis: Test sktadajacy sie z 3-6 pytan otwartych. Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie pozytywnej oceny.

Forma zajec: Forma zaliczenia:
laboratoria zaliczenie z oceng

Uzyskane punkty sg przeliczane na oceny wedtug nastepujgcej skali:

Procent punktow: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny




Opis: Realizacja robota mobilnego.

Zatwierdzenie karty opisu zaje¢

Stanowisko

Tytut/stopien naukowy, imie nazwisko

Podpis

Opracowat

dr inz. Przemystaw Zakrzewski

Zatwierdzit

Dyrektor Instytutu Nauk Technicznych




