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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Systemy pomiarowe w automatyce i 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)

30 15 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 15

Liczba punktow ECTS

3

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr hab. inz. Dariusz Pazderski

email: dariusz.pazderski@put.poznan.pl
tel. 61 665 2199

Instytut Automatyki i Robotyki

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Wiedza: Zaktada sie, ze student rozpoczynajacy ten przedmiot posiada podstawowa wiedze z podstaw
metrologii, elektroniki analogowej i cyfrowej, systemow mikroprocesorowych, teorii sterowania w
zakresie uktadow liniowych.

Umiejetnosci: Zaktada sie, ze student rozpoczynajacy ten przedmiot posiada umiejetnosci rozwigzywania
podstawowych problemow z zakresu projektowania podstawowych elektronicznych uktadéw
analogowych, projektowania sprzezenia od stanu i projektowania obserwatoréw liniowych,
programowania i uruchamiania uktadéw mikroprocesorowych oraz umiejetnosé pozyskiwania informacji
ze wskazanych zrodet.
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Kompetencje spoteczne: W zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy
jak uczciwos¢, odpowiedzialnos$é, wytrwatosé, ciekawos$é poznawcza, kreatywnosé, kultura osobista,
szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy w zakresie metod przetwarzania danych, architektury i projektowania
uktadédw pomiarowych w automatyce i robotyce wykorzystujgcej systemy mikroprocesorowe oraz
podstaw algorytmdw estymacji stanu i fuzji danych w systemach wielosensorycznych; celem przedmiotu
jest takze przekazanie wiedzy w zakresie metod pomiarowych i czujnikdw wykorzystywanych w robotyce
do lokalizacji i budowania reprezentacji wiedzy o srodowisku

Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemdw projektowania elektronicznych
uktadéw wejsciowych i wyjsciowych urzgdzen pomiarowych, pisania oprogramowania
niskopoziomowego odpowiedzialnego za obstuge interfejséw wymiany danych i realizacje
podstawowych algorytmdw przetwarzania danych pomiarowych, implementacji metod lokalizacji
robotéw mobilnych i algorytméw mapowania srodowiska robota

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Rozumie metodyke projektowania analogowych i cyfrowych elektronicznych uktadéw pomiarowych -
[K2_W4]

2. Ma szczegbtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania zaawansowanych systemdw sensorycznych
- [K2_W86]

3. Ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki (lokalizacja i mapowanie) - [K2_W10]

4. Ma podbudowang teoretycznie szczegdétowa wiedze zwigzang z systemami kontrolno-pomiarowymi -
[K2_W11]

5. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w zakresie specjalizowanych systemdéw mikroprocesorowych
przeznaczonych do uktadéw sterowania i uktadéw kontrolno-pomiarowych - [K2_W18]

Umiejetnosci
1. Potrafi przetwarza¢ sygnaty analogowe i cyfrowe wykorzystujac sprzet i oprogramowanie - [K2_U11]

2. Potrafi projektowaé, dobiera¢ elementy pomiarowe oraz integrowac je w ukfadach sterowania i
kontroli - [K2_U13]

3. Potrafi stosowac¢ metody symulacji do projektowania toréw pomiarowych i algorytmow przetwarzania
danych - [K2_U22]

4. potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania inzynierskiego i prostego
problemu badawczego oraz zaimplementowac, przetestowac i uruchomic go w wybranym srodowisku
programistycznym dla wybranych systemdw operacyjnych - [K2_U25]
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5. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania pomiarowego oraz
zaimplementowac, przetestowac i uruchomié go w wybranym srodowisku programistycznym na
platformie mikroprocesorowej - [K2_U26]

Kompetencje spoteczne

1. Posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac - [K2_K4]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:

W zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektdw uczenia sie realizowane jest przez: ocene
wiedzy i umiejetnosci wykazanych na zaliczeniu pisemnym w formie testu (z pytaniami w formie
wielokrotnego wyboru oraz zawierajgcego pytania otwarte) lub w postaci rozmowy ustne;.

W zakresie laboratoriow weryfikowanie zatozonych efektéw uczenia sie realizowane jest przez: ocene
przygotowania studenta do poszczegdlnych sesji zajeé laboratoryjnych (rozmowa) oraz ocene
umiejetnosci zwigzanych z realizacjg éwiczen laboratoryjnych, oraz ocene sprawozdania
przygotowywanego po zakorniczeniu zajeé.

W zakresie projektu stopien realizacja zadania weryfikowany jest na biezgco. Ocenie podlega zaréwno
systematyczne podejscie do pracy jak i wynik koricowy projektu (demonstracja wyniku i sprawozdanie).

Tresci programowe

Pojecia podstawowe: pomiar, btgd pomiaru i jego propagacja, interfejsy wejsciowe i wyjsciowe,
wybrane techniki przewodowe i bezprzewodowe przesytu informacji, architektura oprogramowania
niskopoziomowego mikroprocesorowych uktadéw pomiarowych. Klasyfikacja metod pomiaru,
okreslanie propagacji btedéw systematycznych i przypadkowych, znormalizowane metody oceny
bteddéw. Uktad pomiarowy w strukturze uktadu regulacji automatycznej, czujniki sprzetowe

i obserwatory. Obserwatory, wybrane metody estymacji stanu, metody fuzji danych.

Metody przetwarzania analogowo-cyfrowego i cyfrowo-analogowego, techniki nadprébkowania oraz ich
zastosowanie. Metody pomiaru czasu i czestotliwosci, analiza btedéw, zastosowania metod w
automatyce i robotyce. Analogowe elektroniczne uktady kondycjonujace, tory réznicowe (napieciowe

i prgdowe), filtry wejsciowe. Analogowe obwody wyjsciowe, podstawowe topologie i ich wtasciwosci.
Tory cyfrowe wejsciowe i wyjsciowe, obcigzalnos¢ i dopasowanie. Interfejsy komunikacyjne analogowe
i cyfrowe, petla prgdowa, tory réznicowe, interfejsy szeregowe lokalne (np. SPI, 12C) i zdalne (np. RS232,
RS485). Izolacja galwaniczna, struktury analogowe i cyfrowe, zastosowania.

Podstawowy podziat metod lokalizacji robotow. Metody lokalizacji wzglednej: catkowanie sciezki,
lokalizacja inercyjna, opis ciggty i dyskretny, algorytmy numeryczne, ocena btedéw pomiarowych

i modelowanie niepewnosci, realizacja techniczna metod lokalizacji wzglednej, czujniki (sensory do
pomiaru kata, sonary dopplerowskie, akcelerometry, zyroskopy). Metody lokalizacji bezwzgledne;:
metoda trilateracji i triangulacji, algorytmy numeryczne, ocena btedéw pomiarowych, realizacja
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techniczna metod lokalizacji bezwzglednej, czujniki i ich model (dalmierze ultradzwiekowe i laserowe),
przyktady istniejgcych systemow.

Cwiczenia laboratoryjne: obserwatory stanu i metody fuzji danych (symulacja), kwantyzacja i
nadprébkowanie (symulacja), projektowanie analogowych toréw pomiarowych (symulacja),
oprogramowanie mikroprocesorowego uktadu pomiarowego i podstawowe algorytmy przetwarzania
danych (system wbudowany, programowanie C++).

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy,
demonstracja.

2. Cwiczenia laboratoryjne i projekt: rozwigzywanie probleméw, éwiczenia praktyczne, wykonywanie
eksperymentéw, dyskusja, praca w zespole. Wyktad multimedialny, omoéwienie ¢wiczen laboratoryjnych
i instrukcje do ¢éwiczen, omdwienie tematow projektédw.

Literatura

Podstawowa
1. J. Borenstein (edytor), Where am | - Systems and Methods for Mobile Robot Positioning, 1996,
http://www-personal.umich.edu/~johannb/shared/pos96rep.pdf.

2. T. Kaczorek (red.), Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005.
3. P. Horowitz, W. Hill, Sztuka elektroniki, WKt, Warszawa, 2004.
4. W. Nawrocki, Rozproszone systemy pomiarowe, WKL, Warszawa 2006.

5. P. Skrzypczynski, Metody analizy i redukcji niepewnosci percepcji w systemie nawigacji robota
mobilnego, Rozprawy, nr 407, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan 2007.

Uzupetniajaca
1. K. Paprocki, Mikrokontrolery STM32 w praktyce, Wydawnictwo BTC, Legionowo 2009.

2. Wybrane dokumentacje techniczne mikrokontroleréw oraz czujnikdw pomiarowych.

3. R. C. Arkin (edytor), Principles of Robot Motion Theory, Algorithms and Implementation,
Massachussets Institute of Technology (MIT), 2005.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 80 3,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 20 1,0

zajec laboratoryjnych, przygotowanie do zaliczenia wyktadu,
wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skredli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




