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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Inzynieria oprogramowania w robotyce

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 1/1

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Systemy sterowania i robotyki ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

15 30 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktow ECTS

3

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Barttomiej Krysiak hab. dr hab. inz. Wojciech Kowalczyk
email: bartlomiej.krysiak@put.poznan.pl email: wojciech.kowalczyk@put.poznan.pl
tel. 665-2847 Wydziat Automatyki, Robotyki i tel. 665-2847 Wydziat Automatyki, Robotyki i
Elektrotechniki ul. Piotrowo 3A, Poznan Elektrotechniki ul. Piotrowo 3A, Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy przedmiot powinien posiadac¢ podstawowgq wiedze z zakresu projektowania
uktaddw robotycznych, analizy i implementacji uktadéw regulacji automatycznej w kontekscie
podstawowych zadan sterowania, planowania i tworzenia map przestrzennych srodowiska. Student
powinien posiada¢ wiedze na temat budowy, wykorzystania i wtasnosci regulatoréw, umiejetnosc opisu
dynamiki systemow w przestrzeni stanu i w postaci wejSciowo-wyjsciowej. Student powinien posiadaé
umiejetnosci wykorzystania jezyka programowania C++ na poziomie podstawowych z wykorzystaniem
technik obiektowych. Ponadto student powinien umiec¢ korzystaé z podstawowych technik
informacyjno-komunikacyjnych, umie¢ pozyskiwac informacje ze wskazanych zrodet, a takze powinien
wykazywac gotowos¢ do podjecia wspdtpracy w ramach zespotu.
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Cel przedmiotu

Zapoznanie sie z metodologig projektowania systeméw informatycznych wykorzystywanych

w sterowaniu i zarzadzaniu robotami z wykorzystaniem wybranych platform programistycznych.

W zakresie przedmiotu zostang omdéwione zagadnienia zwigzane z sterowaniem robotéw w zakresie
komunikacji, zarzgdzania i synchronizacji proceséw, implementacji uktadow regulacji oraz modeli
obiektéw. Ponadto w ramach przedmiotu bedg poruszane zagadnienia dotyczace przetwarzania danych
sensorycznych w tym zagadnienia filtrowania i fuzji. W dalszej kolejnosci zostang przedstawione
zagadnienia wizualizacji sSrodowiska wraz z jego obiektami w celu weryfikacji poprawnosci implementacji
oprogramowania. Student bedzie zdobywat umiejetnos¢ swiadomego i konstruktywnego wykorzystania
poznanych metod projektowych do réznych zadan w robotyce.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Podstawowa znajomos¢ wybranej architektury srodowiska programistycznego wspierajgcego
implementacje oprogramowania dla robotéw. Przeglad podstawowych bibliotek i narzedzi
umozliwiajgcych rozwdj oprogramowania do aplikacji robotycznych. Ogdlny schemat zarzadzania
oprogramowaniem do aplikacji robotycznych w ramach wybranych bibliotek i programéw ramowych
zarzadzajgcych prace systemow robotycznych. [K2_W10]

2. Znajomos¢ podstawowych technik akwizycji i wizualizacji danych w oprogramowaniu
wykorzystywanym w aplikacjach robotycznych. Znajomos¢ podstawowych technik przetwarzania tych
danych do wnioskowania poprawnosci pracy uktadéw robotycznych. [K2_W10]

3. Znajomos¢ technik zarzgdzania oprogramowaniem w kontekscie wersjonowani oprogramowania,
archiwizacji i zespotowego implementacji systemdw informatycznych w robotyce. [K2_W3], [K2_W12]

4. Podstawowe zagadnienia dotyczgce komunikacji pomiedzy jednostkami przetwarzania danych w
kontekscie wspotpracy wielu uktadéw robotycznych. [K2_W3]

Umiejetnosci
1. Umiejetno$é wykorzystania wybranej platformy programistycznej w aplikacjach robotycznych.
[K2_U2], [K2_U22]

2. Potrafi dokonaé wyboru odpowiednich bibliotek oprogramowania stosowanie do rozwazanych zadan
w sterowaniu robotéw. [K2_U1]

3. Potrafi wykorzystac architekture zarzgdzania modutami programistycznymi w ramach wybranych
programoéw ramowych wykorzystywanych w oprogramowaniu robotéw. [K2_U12]

4. Umie zaimplementowaé proste zadania programistyczne dla wybranych procesdéw realizowanych w
sterowaniu robotéw. [K2_U9], [K2_U24], [K2_U25]

5. Potrafi zarzadzac oprogramowaniem w kontekscie archiwizacji i wersjonowania. [K2_U9], [K2_U24]
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Kompetencje spoteczne
1. Umiejetnosc¢ pracy w zespole oraz sSwiadomos¢ pozatechnicznych skutkdw podejmowanych decyzji
projektowych w obszarze automatycznych uktadéw regulacji. [K2_K2], [K2_K3]

2. Swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych i krytycznej oceny
dokonywanych wyboréw projektowych. [K2_K5], [K2_K1]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

A) W zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest poprzez ocene
wiedzy studentow podczas pisemnego zaliczenia koricowego w formie pisemne;.

B) W zakresie zajec¢ laboratoryjnych weryfikowanie zatozonych efektédw ksztatcenia realizowane jest
poprzez biezgcy ocene postepdw w nauce, a takze przez korncowa ocene jakosci dziatania
zaprojektowanego oprogramowania, ocene pisemnego raportu z realizacji zadan, a takze ocene
odpowiedzi na pytania merytoryczne zwigzane z wykonanym zadaniem.

Tresci programowe

Program przedmiotu obejmuje nastepujgce zagadnienia: architektura oprogramowania ramowego wraz
z podziatem na moduty programistyczne, porty wymiany danych, wiadomosci komunikacyjne i
parametry inicjalizacyjne; zarzadzanie implementacjg z poziomu linii komentd wybranego srodowiska
programistycznego; tworzenie pakietdw programistycznych z wykorzystaniem gotowych formatdéw
projektowych oraz skryptow uruchamiajgcych pakiety programowe; wykorzystanie wybranych bibliotek
programistycznych do tworzenia oprogramowania; symulacja i wizualizacja proceséw w sterowaniu
robotami; wykorzystanie bibliotek obliczeniowych do transformacji geometrycznych w zadaniach
obliczania potfozenia, predkosci i przy$pieszen robotdw; integracja wybranych modutdéw
programistycznych w celu realizacji ztozonych zadan w robotyce.

Metody dydaktyczne

A) Wyktady: prezentacja multimedialna (slajdy) dodatkowo ilustrowana przyktadami podawanymi i
analizowanymi na tablicy.

B) Cwiczenia laboratoryjne: wykonywanie zadan programistyczno w tematyce podanym przez
prowadzgcego.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACJI PUNKTOW (ECTS)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 30 1,0

zajec laboratoryjnych, testowanie programéw poza zajeciami,
przygotowanie raportu koicowego z drugiej czesci cwiczen
laboratoryjnych, przygotowanie do zaliczenia laboratorium,
przygotowanie do zaliczenia wyktadu i udziat w tescie
zaliczeniowym) 1

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisaé inne czynnoéci




