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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S1-MiBM-MP-610
P studia niestacjonarne: M#2-N1-MiBM-MP-709

Nazwa przedmiotu Roboty mobilne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Mobile robots

Obowigzuje od roku akademickiego 2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow MECHANIKA i BUDOWA MASZYN
Poziom ksztalcenia | stopien

Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres mechatronika przemystowa

Jednostka prowadzgca przedmiot | Katedra Mechatroniki i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Izabela Krzysztofik, prof. PSk

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Zatwierdzit Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr VI

studiow - semestr

studia niestacjonarne | Semestr VII

Wymagania wstepne Mechanika ogélna l i Il, Podstawy elektroniki
Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktow ECTS 2
. . - . | ratori . .
Forma prowadzenia zaje¢ wykiad ¢wiczenia abtlaj:‘to projekt inne
Liczb dzi studia 15 15
Iczba godzin stacjonarne:
w semestrze studia 9 9
niestacjonarne:
Palltechnika Swistokrasks Fra:uek! _.Clas:r.a:-somme ksrtalcema w Politechnice . VA ziad Rechatronikd
Kieice University of Technalogy Swigtokrzyskief do potrzeb wipditzesne] gospodarki WM™ | | 5oy masn

nr FERS.04,05-1P.08-0234/23



Fundusze Europejskie
dla Rozwaju Spotecznego

Rzeczpospolita

- Polska

Dofinansowane przez
Unie Europejska

EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria e);ektu Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych
WO1 Student ma pogtebiong wiedze o zasadach budowy MiBM1_W04
Wiedza robotéw mobilnych MiBM1_WO06
Student ma uporzadkowana zaawansowang wiedze na .
W02 . X . MiBM1_W03
temat metod programowania robotéw mobilnych
Uo1 Student potrafi zaprojektowac konstrukcje wybranego MiBM1_UO01
Umieietnosci robota mobilnego MiBM1_UQ09
19 U02 Student potrafi podtgczy¢ urzgdzenia peryferyjne do MiBM1_U02
robota oraz programowac go MiBM1_UQ7
Student jest gotéw do koniecznosci pozyskiwania
Kompetencie _no.wyf:h .u.mllejetnospl przydatny_ch w d2|a+alnosp| MiBM1_KO1
KO1 inzynierskiej i rozumie potrzebe ciagtego doskonalenia .
spoteczne . : ; ; . . MiBM1_KO03
(poprzez studia drugiego i trzeciego stopnia, studia
podyplomowe, kursy zawodowe)

TRESCI PROGRAMOWE

Forma L
. Tresci programowe
zajec
Historia i znaczenie robotyki. Roboty mobilne — definicje, podziat i zastosowanie.
Metodyka budowy robotéw. Charakterystyka elementéw sktadowych.
wyktad Wybrane sensory, podtgczanie i programowanie.

Urzadzenia pozycjonujgce potozenie robota.
Podstawy programowania mikrokontroleréw. Logika algorytmow.

laboratorium

Student wykonuje ¢wiczenia obejmujgce zagadnienia:

Struktury zasilajgco-sterujgce robotéw mobilnych.

Struktura programowania. Podstawowe rozkazy jezyka programowania.
Programowanie dziatania urzgdzen peryferyjnych takich jak: czujniki odlegtosci,
ruchu, temperatury.

Generowanie ruchu robota mobilnego.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )

efektu

Egzamin
ustny

Egzamin

h Kolokwium
pisemny

Projekt

Sprawozdanie Inne

W01

wo2

uo1

uo2

KO1

Projekt , Dostosowanie ksztalcemnia w Politechnice
Swigtokrzyskief do potrzeb wspdiczesne] gospodorki™
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Fo.mf Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50 % punktow.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50% punktow.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Obciazenie studenta Jeﬂ('?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem S N N A AR O h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 34 22 .
Liczba punktéw ECTS, ktora student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5 studenta 16 28 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 11 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami
0 o charakterze praktycznym 25 25 .
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca
9. studenta 50 50 h
10, Punkty ECTS za n"nodu.l o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
LITERATURA
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