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Są
czu

Państwowa Wyższa Szko la Zawodowa
w Nowym Sączu

Karta przedmiotu
obowiązuje studentów rozpoczynających studia w roku akademickim 2013/2014

Instytut Techniczny

Kierunek studiów: Mechatronika Profil: Ogólnoakademicki

Forma studiów: Niestacjonarne Kod kierunku: 06.0

Stopień studiów: I

Specjalności: Mechatronika stosowana

1 Przedmiot

Nazwa przedmiotu Programowanie robotów

Kod przedmiotu IT 06.0 AIN MP9 13/14

Kategoria przedmiotu Przedmioty specjalnościowe

Liczba punktów ECTS 3

Semestry 6

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów
Semestr wyk lad ćwiczenia laboratorium projekt seminarium

6 8 15

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Poznanie podstawowych metod i technik programowania robotów.

Cel 2 Poznanie metod analizy i syntezy algorytmów sterowania robotami.

Cel 3 Nabycie umiejętności w zakresie formu lowania wymagań w odniesieniu do programów sterujących pracą
robotów.

Cel 4 Nabycie umiejętności w zakresie tworzenia, uruchamiania, symulacji i analizy prostych programów sterujących
pracą robotów.
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

a Uzyskanie zaliczenia przedmiotu ”Informatyka”

b Uzyskanie zaliczenia przedmiotu ”Matematyka ze statystyką”

5 Efekty kszta lcenia

EK1 Wiedza: Student objaśnia metody i techniki programowania manipulatorów i robotów.

EK2 Wiedza: Student wyjaśnia podstawowe aspekty związane z konstruowaniem, uruchamianiem, symulacją i
wdrażaniem określonego oprogramowania manipulatorów i robotów

EK3 Umiejętności: Student formu luje wymagania dotyczące programów sterujących pracą manipulatorów i robotów.

EK4 Umiejętności: Student tworzy programy aplikacyjne sterujące pracą manipulatorów i robotów.

6 Treści programowe

wyk lad

Lp
Tematyka zajęć

Liczba godzin
Opis szczegó lowy bloków tematycznych

W1 Wprowadzenie do zagadnień związanych z programowaniem robotów. Poziomy
programowania robotów. 2

W2 Metody programowania manipulatorów i robotów. 2

W3 Charakterystyka języków programowania manipulatorów i robotów. Wymagania
stawiane językom programowania. 2

W4 Aspekty programowania manipulatorów i robotów w językach niskiego poziomu 1

W5 Aspekty programowania manipulatorów i robotów w językach wysokiego
poziomu. 1

Razem 8

projekt

Lp
Tematyka zajęć

Liczba godzin
Opis szczegó lowy bloków tematycznych

P1 Określenie za lożeń do wykonywanych projektów.Planowanie elementarnych
dzia lań i trajektorii ruchów robotów. 2

P2 Tworzenie i uruchamianie podstawowych algorytmów dzia lań w środowisku
graficznym NXT-G 6

P3 Tworzenie oraz uruchamianie algorytmów dzia lania robota w środowisku
programistycznym BricxCC 5

P4 Tworzenie, testowanie i uruchamianie algorytmów dzia lania robota w środowisku
programistycznym Microsoft Robotics Developer Studio, przy użyciu języka VPL 2

Razem 15

7 Metody dydaktyczne

M1 Wyk lady

M2 Ćwiczenia projektowe
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M3 Projekty

M4 Symulacja laboratoryjna

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności

Średnia liczba
godzin na

zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikające z planu studiów 23
Konsultacje przedmiotowe 1
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0
Godziny bez udzia lu nauczyciela akademickiego wynikające z nak ladu pracy studenta, w tym:
Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 25
Opracowanie wyników 12
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 14
Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
ca lego nak ladu pracy studenta 75

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 3

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Projekt indywidualny

F2 Projekt zespo lowy

Ocena aktywności bez udzia lu nauczyciela akademickiego

1 Test

Kryteria oceny

Efekt kszta lcenia 1 Miejsce
weryfikacji

Opis weryfikacji EK 1

Na
ocenę
3

Student tylko wymienia podstawowe
metody i techniki programowania
manipulatorów i robotów.

wyk lad
EK1 zostanie zweryfikowany
na podstawie uzyskanych
wyników z testu
sprawdzającego oraz
projektów indywidualnych

Na
ocenę
4

Student wymienia i objaśnia podstawowe
metody i techniki programowania
manipulatorów i robotów z drobnymi
nieścis lościami.

Na
ocenę
5

Student wymieniając i objaśniając
wszystkie omawiane w ramach zajęć
metody i techniki programowania robotów
i manipulatorów wskazuje również ich
użyteczność w rozwiązywaniu określonego
problemu.

Efekt kszta lcenia 2 Miejsce
weryfikacji

Opis weryfikacji EK 2
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Na
ocenę
3

Student potrafi tylko wymienić
podstawowe aspekty związane z
problematyką zaprogramowania
manipulatorów i robotów.

wyk lad
EK2 zostanie zweryfikowany
na podstawie uzyskanych
wyników z testu
sprawdzającego

Na
ocenę
4

Student z drobnymi nieścis lościami
wymienia i objaśnia podstawowe
aspekty związane z problematyka
zaprogramowania, przetestowania
i wdrożenia oprogramowania
manipulatorów i robotów.

Na
ocenę
5

Student bezb lędnie wyjaśnia z lożone
problemy związane z konstruowaniem,
uruchomieniem, symulacją i wdrożeniem
oprogramowania manipulatorów i
robotów.

Efekt kszta lcenia 3 Miejsce
weryfikacji

Opis weryfikacji EK 3

Na
ocenę
3

Student potrafi sformu lować tylko
nieliczne wymagania w odniesieniu do
programu sterującego na bazie określonych
wytycznych.

projekt
EK3 zostanie zweryfikowany
na podstawie zrealizowanego
projektu indywidualnego i
zespo lowego.

Na
ocenę
4

Student potrafi sformu lować wszystkie
wymagania w odniesieniu do programu
sterującego na bazie określonych
wytycznych.

Na
ocenę
5

Student formu luje bezb lędnie wszystkie
wymagania w odniesieniu do programu
sterującego na podstawie w lasnej analizy
postawionego problemu .

Efekt kszta lcenia 4 Miejsce
weryfikacji

Opis weryfikacji EK 4

Na
ocenę
3

Student z wieloma b lędami potrafi napisać
program sterujący pracą manipulatorów
lub robotów w wybranym przez siebie
języku

projekt
EK4 zostanie zweryfikowany
na podstawie zrealizowanego
projektu indywidualnego i
zespo lowego.

Na
ocenę
4

Student z drobnymi b lędami potrafi
napisać program sterujący pracą
manipulatorów lub robotów we wskazanym
przez prowadzącego języku.

Na
ocenę
5

Student do podanego algorytmu
sterującego pracą manipulatorów lub
robotów samodzielnie dobiera najbardziej
optymalny język programowania i
implementuje w nim podany algorytm.

Ocena do indeksu (ocena podsumowująca)

Średnia ważona ocen cząstkowych uzyskanych za poszczególne efekty kszta lcenia na podstawie testu oraz ocen
uzyskanych z projektów indywidualnych i zespo lowych.

Warunki zaliczenia przedmiotu

a Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie pozytywnych ocen z projektów indywidualnych i zespo lowych
oraz ustna odpowiedź na postawione problemy związane z realizacją projektu.
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10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekty
kszta lcenia

dla
przedmiotu

Odniesienie do
efektów

kierunkowych
Cele przedmiotu

Treści
programowe

Metody
dydaktyczne

EK1 MT_W07, MT_W06 Cel1 W1, W2, P1 M1, M2
EK2 MT_W07, MT_W06 Cel2 W2, W3, W4, W5 M1, M2
EK3 MT_UB05 Cel3 P1 M2, M3, M4
EK4 MT_UP03 Cel4 P2, P3, P4 M3, M4

11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa:

[1] Spong M.W. ,Vidyasagar — Dynamika i sterowanie robotów, Warszawa, 1997, WNT

[2] Wolfram Stadler. — Analytical Robotics and Mechatronics, New York, 1995, McGraw-Hill

Literatura uzupe lniająca:

[1] Kyle Johns, Trevor Taylor — Professional Microsoft R© Robotics Developer Studio, ndianapolis, 2008, Wiley
Publishing, Inc

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

mgr inż. Piotr Obrzut (kontakt: piotr.obrzut@gmail.com)

Osoby prowadzące przedmiot

dr inż. Marek Aleksander (kontakt: aleksmar@pwsz-ns.edu.pl)

mgr inż. Jacek Kaleta (kontakt: kaletaj@o2.pl)

mgr inż. Zbigniew Smajdor (kontakt: smajdorz@interia.pl)

mgr inż. Józef Wójcik (kontakt: jwojcik@pwsz-ns.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

(miejscowość, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (kierownik zak ladu) (dyrektor instytutu)

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)
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