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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Autonomiczne roboty mobilne

Przedmiot
Kierunek studiow Rok/semestr
Automatyka i robotyka 1/2
Studia w zakresie (specjalnosé) Profil studidow
Roboty i systemy autonomiczne ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski
Forma studiéw Wymagalnos¢
stacjonarne obligatoryjny
Rok/semestr
1/2

Profil studiow
ogodlnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
polski

Wymagalnosé

obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
30 30
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow
4

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr hab. inz. Piotr Skrzypczynskiemail:
piotr.skrzypczynski@put.poznan.pltel. 061
6652198Instytut Robotyki i Inteligencji
Maszynowejul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiadac rozszerzona wiedze z podstaw
programowania, architektury systeméw komputerowych, robotyki i sztucznej inteligencji. Powinien
rowniez posiadaé umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrddet.
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Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie sie z problematyka robotéw mobilnych i autonomicznych, ich
zastosowaniami w przemysle i ustugach oraz wykorzystaniem jako pola doswiadczen dla metod
sztucznej inteligenciji.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

K2_W?2 ma uporzagdkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligencji i ich
zastosowania w systemach automatyki i robotyki;, K2_W25 ma wiedze dotyczgca prowadzenia
dziaftalnosci gospodarczej, zarzadzania projektami inzynierskimi i zarzgdzania jakoscig;, K2_W6 ma
szczegdtowq wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemdw sensorycznych;

Umiejetnosci

K2_U12 potrafi zintegrowac i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane;K2_U25 otrafi
skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania inzynierskiego i prostego
problemubadawczego oraz zaimplementowac, przetestowacd i uruchomiégo w wybranym srodowisku
programistycznym dla wybranychsystemow operacyjnych;K2_U26 potrafi skonstruowac algorytm
rozwigzania ztozonego inietypowego zadania pomiarowego i obliczeniowo-sterujgcegooraz
zaimplementowad, przetestowac i uruchomicé go wwybranym srodowisku programistycznym na
platformie mikroprocesorowej;

K2_U22 potrafi krytycznie ocenic i dobraé¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z
zakresu automatyki i robotyki; potrafi wykorzysta¢ narzedzia nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu
automatyki i robotyki;

Kompetencje spoteczne

K2_K4 posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac;

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: egzamin pisemny (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu wykfadanych zagadnien:
koncepcji, metod, algorytmoéw.Laboratoria: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu
programowania wybranych typéw robotéw mobilnych oraz ich komponentéw, przeprowadzenie
eksperymentdéw, oceny ze sprawozdan.

Tresci programowe

Wyktad. Zréznicowane zagadnienia zwigzane z budowa, dziataniem i wykorzystaniem autonomicznych
pojazdéw. Budowa i zasady dziatania uktaddéw jezdnych robotéw mobilnych. Roboty kroczgce. Systemy
sensoryczne. Architektury systemoéw nawigacji robotéw mobilnych. Podstawowe zagadnienia
autonomicznej nawigacji (budowa map, lokalizacja, planowanie $ciezki). Zastosowania robotéw
mobilnych. AMetody jednoczesnej samolokalizacji i budowy mapy (SLAM), elementy uczenia
maszynowego w SLAM.Laboratorium. Proste algorytmy sterowania robotami kotowymi. Przetwarzanie
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informacji z sensoréw zewnetrznych. Budowa modelu otoczenia - przyktady. Implementacja sterowania
odruchowego. Zagadnienia nawigacji - implementacja wybranych algorytméw samolokalizacji. Badanie
wybranych systemdéw SLAM (open source).. Wykorzystanie nowych narzedzi do tworzenia sieci
gtebokich.

Metody dydaktyczne

1. Wykfad: prezentacja multimedialna, ilustrowana przyktadami 2. Cwiczenia laboratoryjne: wykonanie
zadan podanych przez prowadzgcego - ¢wiczenia praktyczne

Literatura

Podstawowa
3.S. Thrun, D. Fox, W. Burgard, Probabilistic Robotics, MIT Press, Cambridge, 3

53. I. Nourbakhsh, R. Siegwart, D. Scaramuzza, Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT Press,
Cambridge, 3

333. P. Skrzypczynski, Metody analizy i redukcji niepewnosci percepcji w systemie nawigacji robota
mobilnego, Wyd.PP, Poznan, 3

7

Uzupetniajaca

1. R. Murphy, Introduction to Al Robotics, 2nd Edition, MIT Press, 2019 2. J. Borenstein, H. R. Everett, L.
Feng, Where am I? Sensors and methods for mobile robot positioning, University of Michigan,19963. A.
Borkowski, R. Chojecki, M. Gnatowski, W. Mokrzycki, B. Siemigtkowska, J. Szklarski, Reprezentacja
otoczenia robota mobilnego, EXIT, Warszawa, 2011.4. J. Bedkowski, Qualitative Spatio-Temporal
Representation and Reasoning for Robotic Applications, EXIT. Warszawa, 2015

Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 40 1,5
zajec laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do
kolokwiéw/egzaminu, wykonanie projektu)?

1 niepotrzebne skresli¢ lub dopisac inne czynnosci



