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Forma zajeé Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Forma zaliczenia
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)

Projekt 15 1 9 0,6 Zaliczenie na
ocene

Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene

Wyktad 15 1 9 0,6 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu
- uksztattowanie podstawowych umiejetnosci w zakresie projektowania i implementacji algorytméw sterowania robotéw z uzyciem wybranych jezykéw programowania
- zapoznanie studentéw z metodami i technikami sterowania robotami mobilnymi i manipulatorami robotycznymi

Wymagania wstepne
Modelowanie i symulacja, Sygnaty i systemy dynamiczne, Technika regulacji automatycznej, Algebra liniowa z geometrig analityczna.

Zakres tematyczny

Manipulator jako obiekt sterowania. Sterowanie od punktu do punktu. Regulatory PD i PID. Obserwatory. Interpolacija trajektorii. Sterowanie ze sprzezeniem wyprzedzajacym i
obliczanym momentem. Sterowanie wielowymiarowe. Sterowanie sitowe. Ograniczenia naturalne i sztuczne. Sztywno$¢ i podatno$¢. Dynamika odwrotna w przestrzeni zadania.
Sterowanie impedancyjne. Sterowanie hybrydowe pozycja/sita. Zaawansowanie struktury sterowania. Linearyzacja sprzezeniem zwrotnym. Sterowanie slizgowe. Sterowanie
adaptacyjne.

Programowanie dziatania robotéw. Jezyki programowania robotéw. Struktury programowe, programowanie robota przez uczenie; jezyki programowania na poziomie zadar;
wymagania stawiane jezykom programowania. Nawigacja pojazdami autonomicznymi. Podstawy metod rozpoznawania otoczenia. Identyfikacja adaptacyjna modeli mobilnych
robotéw kotowych. Sterowanie ruchem nadgznym mobilnych robotéw kotowych. Obserwatory stanu mobilnych robotéw kotowych. Prototypowanie analizowanych uktadéw.

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny/tradycyjny.

Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zajec¢
Rozumie ograniczenia manipulacyjne robotéw i identyfikuje przestrzen ® K_W12 ® sprawdzian ® Wyktad
roboczg typowych manipulatoréw robotycznych ® test
Zna i potrafi wykorzysta¢ kinematyke prosta i odwrotna ® KW12 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Projekt
® KUu13 ® przygotowanie projektu
Potrafi zaprojektowa¢ uktad regulacji PID niezaleznego sterowania ® K W12 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Projekt
osiami manipulatora ® K13 ® przygotowanie projektu
Potrafi zastosowac typowe jezyki i sposoby programowania robotow ® K13 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium

sprawdzian


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji Forma zajeé
Potrafi wykorzysta¢ algorytmy planowania trajektorii dla manipulatoréw ® K U13 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
robotycznych i robotéw mobilnych ® sprawdzian

L]

wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych

Potrafi scharakteryzowa¢ uktady sterowania wielowymiarowego, ® K W12 ¢ sprawdzian ¢ Wyktad
sitowego oraz z linearyzacjg sprzezeniem zwrotnym ® test

Potrafi zastosowa¢ podstawowe metody rozpoznawania otoczenia i ® K U13 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
nawigacji robota mobilnego ® sprawdzian

wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych

Warunki zaliczenia

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawdzianu wiadomosci przeprowadzonego w formie zaproponowanej przez prowadzgcego;
Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych, przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium;
Projekt - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen z realizacji zadan projektowych, przewidzianych w planie zaje¢.

Sktadowe oceny koricowej = wyktad: 40% + laboratorium: 30% + projekt 30%
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