Lokalizacja i nawigacja robotéw - opis przedmiotu

Informacje ogdlne
Nazwa przedmiotu

Kod przedmiotu
Wydziat

Kierunek

Profil

Rodzaj studiow
Semestr rozpoczecia

Informacje o przedmiocie
Semestr

Liczba punktéw ECTS do zdobycia
Typ przedmiotu

Jezyk nauczania

Sylabus opracowat

Formy zajec¢

Forma zaje¢ Liczba godzin w semestrze

(stacjonarne)
Wyktad 30
Laboratorium 30

Cel przedmiotu

Lokalizacja i nawigacja robotéw

11.9-WE-AIRD-LINR

Automatyka i robotyka / Komputerowe Systemy Automatyki
ogolnoakademicki

drugiego stopnia z tyt. magistra inzyniera

semestr zimowy 2019/2020

2
5
obowiazkowy
polski
® dr hab. inz. Maciej Patan, prof. UZ

Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu
(stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)

2 18 1,2

2 18 1,2

Forma zaliczenia

Egzamin
Zaliczenie na
ocene

® uksztattowanie podstawowych umiejetnosci w zakresie formutowania i implementaciji zadan lokalizacji oraz planowania ruchu robotéw mobilnych,

zapoznanie studentéw z metodami i technikami nawigowania robotami mobilnymi

® nabycie umiejetno$ci integrowania dostepnych systeméw robota mobilnego

Wymagania wstepne

Podstawy robotyki, Sterowanie robotéw, Teoria sterowania

Zakres tematyczny

Wprowadzenie. Sposoby poruszania sie robotéw mobilnych. Roboty wyposazone w nogi oraz roboty jezdzace na kotach. Sformutowanie podstawowych probleméw. Przyktady i

typowe aplikacje.

Percepcja robota. Klasyfikacja czujnikow. Charakterystyka dziatania sensoréw. Pomiary i ich niepewno$¢. Propagacja btedu pomiarowego. Ekstrakcja cech. Algorytmy

percepcyjne. Algorytmy wizyjne. Modele reprezentacji danych sensorycznych. Modele przestrzeni roboczej (modele rastrowe, geometryczne, topologiczne).
Kinematyka robotéw mobilnych. Modele i ograniczenia kinematyki. Sterowno$¢ robota. Przestrzer robocza i kontrola ruchu. Kinematyka cztonéw wykonawczych (kamera,

dalmierze laserowe, manipulatory, etc.).

Lokalizacja robota mobilnego. Klasyfikacja metod. Podstawowe wyzwania w lokalizacji robotéw mobilnych. Odometria. Lokalizacja w oparciu o0 mape otoczenia. Metody
lokalizacji probabilistycznej. Zastosowanie filtru Kalmana w lokalizacji. Systemy lokalizacji stosujgce znaczniki otoczenia i globalne systemy pozycjonujgce. Autonomiczne

budowanie mapy otoczenia.

Nawigacja. Planowanie trajektorii. Klasyfikacja metod planowania ruchu. Przeglad podstawowych technik planowania ruchu (grafy widocznosci, dekompozycja przestrzeni

roboczej, metody probabilistyczne, metody sztucznego potencjatu etc.). Unikanie przeszkéd nieruchomych i ruchomych. Optymalizacja ruchu robota.

Sieci robotéw mobilnych. Modele sieci robotéw mobilnych. Systemy scentralizowane oraz wieloagentowe. Metody planowania ruchu wielu robotéw. Koordynacja dziatan.

Utrzymywanie spdjnosci sieci, algorytmy randez-vous i optymalnego rozmieszczania robotéw.

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny/tradycyjny.

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu

Ma wiedze w zakresie podstawowych systemdw i typowych aplikacji robotyki

mobilnej

Rozumie cele i ograniczenia zadan nawigacji robotéw mobilnych

Symbole efektéw Metody weryfikacji
* K_W06 ® egzamin - ustny, opisowy,
® K_W08 testowy i inne
* K_W06 ® egzamin - ustny, opisowy,

¢ KWwos

testowy i inne

Forma zaje¢

¢ Wyktad

¢ Wyktad
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Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢

Zna i potrafi zastosowac proste modele robotéw mobilnych ® K_W06 ® biezaca kontrola na zajeciach ¢ Laboratorium
® KU10 ® konspekt
® sprawdzian
Potrafi kreatywnie postugiwac sie dedykowanym oprogramowaniem i ® KU10 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
dostepnymi bibliotekami numerycznymi w implementowaniu zadan nawigacji ® konspekt
® sprawdzian
Potrafi wykorzysta¢ algorytmiczne podejscie do okreslania rozwigzan ® K U10 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
planowania ruchu dla roju robotéw mobilnych ® konspekt
® sprawdzian
Potrafi zastosowa¢ metody i algorytmy percepcji w oparciu o systemy ® K_ W06 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
sensoryczne robota ® KU10 ® sprawdzian

Warunki zaliczenia

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu przeprowadzonego w formie zaproponowanej przez prowadzacego;

Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych, przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium;
<I-[if IsupportLineBreakNewLine]-->Sktadowe oceny koficowej = wyktad: 50% + laboratorium: 50%
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