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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-N1-AiR-AMiP-704

Nazwa przedmiotu Budowa i programowanie robotéw Il

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Construction and programming of robots Il
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia niestacjonarne

Zakres automatyka maszyn i proceséw

Jednostka prowadzgca przedmiot | Katedra Technik Komputerowych i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu dr inz. Lukasz Nocon

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu wybieralny

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 7

Wymagania wstepne Budowa i programowanie robotoéw |
Egzamin (TAK/NIE) TAK

Liczba punktéw ECTS 5

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢

e : 18 :




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
Posiada podstawowg wiedze o zasadach budowy robo- ARL WO5
W01 |téw pod wzgledem zastosowania ich do konkretnego o
. . . AIR1_W17
Wiedza dziatania. -
W02 Ma podlstawowq wledze na .temat podia’czama iprogra- | \inq1 \W12
mowania urzgdzen peryferyjnych robotéw -
Umie tworzy¢ proste programy. Potrafi dobra¢ odpo- AiR1_U21
UO1 |wiednie urzadzenia peryferyjne do robota i programowac¢ | AiR1_U28
Umiejetnosci je. AiR1 U30
uo2 Potrafi pisa¢ proste programy, ktére generujg ruch robo- | AiR1_U14
ta z uwzglednieniem urzgdzen peryferyjnych. AiR1 U18
Kompetencje Potrafi sto§9wac sie do povylgr;onych mu_zadan. Posia- AIR1_K04
K01 |da zdolno$¢ fgczenia wczesniej nabytej wiedzy w celu .
spoteczne T : . AIR1_KO05
modyfikacji napisanych programow.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma L
C Tresci programowe
zajec
1.Wstep do budowy robotéw. Podstawy konstrukgji i taczenia elementéw sktadowych.
2.Urzadzenia peryferyjne, podtgczanie i programowanie. Programowanie ruchu robo-
wyktad ta korzystajgcego z urzadzen peryferyjnych.

3. Urzadzenia pozycjonujgce potozenie robota. En kodery, akcelerometry, giroskopy,
kompasy itp.

laboratorium

1. Zajecia organizacyjne. Zapoznanie sie z regulaminem i przepisami BHP.

2. Struktura programowania. Programowanie dziatania urzgdzeh peryferyj-
nych takich jak: czujniki odlegtosci, ruchu, temperatury, wilgotnosci.

3. Generowanie ruchu dla robota mobilnego. Silniki, serwomechanizmy, pro-
gramowanie ruchu robota. Ustalanie potozenia robotow. Czujniki pozycjono-
wania. Zadanie omijania przeszkod.

4. Przekazniki, urzgdzenia o wyzszych napieciach.

projekt

1. Zajecia organizacyjne. Rozdanie i omowienie zadan projektowych.

2. Projekt konstrukcji budowy robota.

3. Programowanie zaprojektowanych robotéw.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczy¢ )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uol
uo2
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo_rrr]? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad egzamin Uzyskanie 50% pkt z egzaminu.
Obecnos¢ na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50% pkt z
laboratorium | zaliczenie z oceng kazdej wejsciowki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdan.
projekt zaliczenie z ocena Obecnosé na zajeciach. U_zyskar_ne pozytywnych ocen ze
wszystkich projektow.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w C L P
Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow - - h
2. Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. - 44 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,8 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 81 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 3.2 ECTS
Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte-
7. 94 h
rze praktycznym
8. Liczba punkt_ov’v ECTS, ktéra student uzyskuje 3.8 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie pracg studenta 125 h
10, Punkty ECTS za n'10du'% o 5 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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