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TRESCI WYKLADOW

1.Wprowadzenie do automatyki i robotyki — przedstawienie istniejgcych osiggnig¢. 2.0méwienie podstawowych paradygmatéw automatyki i
robotyki — oraz najwazniejszych probleméw. 3. Podstawy dynamiki i kinematyki. 4.Nawigacja robotéw mobilnych i pokrywanie przestrzeni.
5.Metody mapowania i lokalizacji. 6.Algorytmy z rodziny BUG. 7.0méwienie problematyki sterownia robotem nie posiadajgcym sensoréw lub
widzgcym $wiat czesciowo. 8.Planowanie ruchu robota mobilnego w warunkach deterministycznych i stochastycznych. Budowanie grafu $ciezek.
9.MDP vs POMDP 10.Planowanie metodg progresywng lub regresywna. 11.Pojazdy autonomiczne — Darpa Grand Challenge, samochody
Google. 12.Strategie gry w pitke nozng — na przyktadzie robotéw humanoidalnych Nao. 13.Programowanie robota Mindstorm NXT — $rodowisko
graficzne. 14.Programowanie robota Mindstorm NXT — biblioteka NXT ++. 15.Podstawy sterowania robotem mobilnym Mindstorm NXT — strategie
walk sumo.

TRESCI CWICZEN

Cwiczenia realizowane sg w formie praktycznego przetrenowania wybranych algorytméw omawianych na wyktadach. Studenci implementujg
poznane metody i weryfikujg ich dziatanie na bazie robota Mindstorm NXT, przy uzyciu programowania w jezyku C++.

CEL KSZTALCENIA

- zaprezentowanie studentowi wprowadzenia do dziedziny automatyki i robotyki - zainteresowanie studenta tematykg automatyki i robotyki -
pokazanie zastosowan praktycznych, przydatnych w dalszej pracy informatycznej.

OPIS EFEKTOW KSZTALCENIA PRZEDMIOTU W ODNIESIENIU DO OBSZAROWYCH | KIERUNKOWYCH EFEKTOW
KSZTALCENIA

Symbole efektow obszarowych T1A_W02, T1A_WO03, T1A_W04, T1A_U01, T1A_U02, T1A_UO03, T1A_U06, T1A_U08, T1A_U031, T1A_KO01,
T1A_K02, T1A_K05

Symbole efektéw kierunkowych K_W13, K_W14, K_U01, K_U02, K_U3, K_U6, K_U8, K_U31, K_K01, K_K02, K_K03

EFEKTY KSZTALCENIA

Wiedza

W01 - student nazywa popularne paradygmaty automatyki i robotyki i wskazuje ich zastosowania; definiuje podstawowe pojecia automatyki i
robotyki; opisuje metody mapowania, lokalizacji i nawigacji robotéw mobilnych; wyjasnia dziatanie oméwionych algorytméw filtrowania; dobiera
odpowiednie metody przydatne do rozwigzywania postawionych probleméw; wycigga wnioski z przeprowadzonych eksperymentéw (K_W13,
K_W14)

Umiejetnosci

U01 - student posiada umiejgtno$¢ programowania robota Mindstorm NXT; przeprowadza analize statystyczng mozliwo$ci osiggniecia ustalonego
celu; weryfikuje wiedze teoretyczng w praktyce; demonstruje rozwigzania (K_U01, K_U02, K_U03, K_U06, K_U08, K_U031)

Kompetencje spoteczne

KO1 - student zachowuje ostrozno$¢ w wycigganiu wnioskdw z eksperymentéw, do momentu potwierdzenia dziatania w wielu prébach i przy
zastosowaniu metod szacowania statystycznego ; dyskutuje otrzymane efekty i poréwnuje z kolegami; wykazuje kreatywno$¢ w rozwigzywaniu
postawionych probleméw (K_K01, K_K02, K_K03)

ELEMENTY ROBOTYKI | AUTOMATYKI

LITERATURA PODSTAWOWA
1) Choset, H., 2005r., "Principles of Robot Motion — Theory, Algorithms, and Implementations", wyd. MIT.

LITERATURA UZUPELNIAJACA
1) Bekey, G., A., 2005r., "Autonomous Robots: From Biological Inspiration to Implementation and Control", wyd. MIT .

Kod ECTS: AAABB-CD-E_F

ELEMENTS OF ROBOTICS AND AUTOMATICS

UNIWERSYTET WARMINSKO-MAZURSKI W OLSZTYNIE
Wydziat Matematyki i Informatyki

Sylabus przedmiotu/modutu - czes¢ A

Przedmiot/modut:

ELEMENTY ROBOTYKI | AUTOMATYKI
Obszar ksztatcenia: nauki Sciste

Status przedmiotu: Obligatoryjny

Grupa przedmiotow: Br-przedmiot kierunkowy do
wyboru

Kod ECTS: 11317-12-BF

Kierunek studiéw: Informatyka
Specjalnosé: Informatyka ogdlna

Profil ksztatcenia: Ogéinoakademicki
Forma studiéw: Stacjonarne

Poziom studiéw/Forma ksztatcenia: Studia
pierwszego stopnia

Rok/semestr: 111/6

Rodzaje zajeg¢: wyktad, éwiczenia

Liczba godzin w semestrze/tygodniu:

wyktady: 30/2

¢wiczenia: 30/2

Formy i metody dydaktyczne

wyktady: prezentacja multimedialna

¢éwiczenia: programowanie robotéw, rozwigzywanie
zadan

Forma i warunki zaliczenia: Egzamin/egzamin
pisemny

Liczba punktow ECTS: 5

Jezyk wyktadowy: polski

Przedmioty wprowadzajgce: Programowanie,
Algorytmy i Struktury Danych,
Wymagania wstepne:
programistycznych,

Znajomos$¢ technik

Nazwa jednostki organizacyjnej realizujacej
przedmiot:

Katedra Metod Matematycznych Informatyki

adres: ul. Stoneczna 54, , 10-710 Olsztyn

tel. 523 34 14

Osoba odpowiedzialna za realizacje przedmiotu:
dr Piotr Lech Artiemjew

e-mail: artem@matman.uwm.edu.pl

AAA — Kod dziedziny w systemie ECTS, BB — numer kierunku, C — 1 studia pierwszego stopnia (inzynierskie lub licencjackie), 2 — studia drugiego stopnia, 3 — studia jednolite

magisterskie, 4 — studia trzeciego stopnia, 5 — studia podyplomowe, D — numer specjalnosci, E — grupa przedmiotéw, F — kolejny numer przedmiotu w podzbiorze.



Szczegotowy opis przyznanej punktacji ECTS - czes¢ B

ELEMENTY ROBOTYKI | AUTOMATYKI
ECTS: 5 ELEMENTS OF ROBOTICS AND AUTOMATICS

Na przyznang liczbe punktow ECTS sktadajg sie :

1. Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim:

- udziat w wyktadach 30,0 godz.
- udziat w éwiczeniach 30,0 godz.
- konsultacje 10,0 godz.
70,0 godz.

2. Samodzielna praca studenta:
- przygotowanie do ¢wiczen 20,0 godz.
- przygotowanie do egzaminu 20,0 godz.
- opracowanie sprawozdan z éwiczen 20,0 godz.
60,0 godz.
godziny kontaktowe + samodzielna praca studenta OGOLEM: 130,0 godz.

1 punkt ECTS = 27,00 godz. pracy przecietnego studenta,
liczba punktéw ECTS = 130,00 godz.: 27,00 godz./ECTS = 4,81 ECTS

w zaokragleniu: 5 ECTS

- w tym liczba punktéw ECTS za godziny kontaktowe z bezposrednim udziatem nauczyciela akademickiego - 2,69 punktow ECTS,
- w tym liczba punktéw ECTS za godziny realizowane w formie samodzielnej pracy studenta - 2,31 punktéw ECTS.

Kod ECTS: AAABB-CD-E_F  AAA - Kod dziedziny w systemie ECTS, BB — numer kierunku, C — 1 studia pierwszego stopnia (inzynierskie lub licencjackie), 2 — studia drugiego stopnia, 3 — studia jednolite
magisterskie, 4 — studia trzeciego stopnia, 5 — studia podyplomowe, D — numer specjalnosci, E — grupa przedmiotéw, F — kolejny numer przedmiotu w podzbiorze.



