PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA
W NOWYM SACZU

KARTA PRZEDMIOTU

obowigzuje studentéw rozpoczynajgcych studia w roku akademickim 2013/2014

Instytut Techniczny
Kierunek studiéw: Mechatronika Profil: Ogélnoakademicki
Forma studiéw: Niestacjonarne Kod kierunku: 06.0
Stopien studiéw: |

Specjalnosci:  Mechatronika stosowana

1 PRZEDMIOT

NAZWA PRZEDMIOTU Programowanie robotéw
KOD PRZEDMIOTU IT 06.0 AIN MP9 13/14
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalnosciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 3

SEMESTRY 6

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM PROJEKT SEMINARIUM
6 8 15

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Poznanie podstawowych metod i technik programowania robotow.
Cel 2 Poznanie metod analizy i syntezy algorytmow sterowania robotami.

Cel 3 Nabycie umiejetnosci w zakresie formulowania wymagan w odniesieniu do programéw sterujacych praca
robotow.

Cel 4 Nabycie umiejetnosci w zakresie tworzenia, uruchamiania, symulacji i analizy prostych programéw sterujacych
praca robotéw.
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOgCI I INNYCH
KOMPETENCJI
a Uzyskanie zaliczenia przedmiotu "Informatyka”

b Uzyskanie zaliczenia przedmiotu "Matematyka ze statystyka”

5 EFEKTY KSZTAICENIA

EK1 Wiedza: Student objasnia metody i techniki programowania manipulatoréw i robotow.

EK2 Wiedza: Student wyjasnia podstawowe aspekty zwigzane z konstruowaniem, uruchamianiem, symulacja i
wdrazaniem okreslonego oprogramowania manipulatoréw i robotéw

EK3 Umiejetnosci: Student formultuje wymagania dotyczace programéw sterujacych praca manipulatoréw i robotéw.

EK4 Umiejetnosci: Student tworzy programy aplikacyjne sterujace praca manipulatoréw i robotéw.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
TEMATYKA ZAJEC
Lp . . LiczBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH
W1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z programowaniem robotéw. Poziomy 9
programowania robotéw.
W2 Metody programowania manipulatoréw i robotéw. 2
W3 Charakterystyka jezykéw programowania manipulatoréw i robotéw. Wymagania, 9
stawiane jezykom programowania.
W4 | Aspekty programowania manipulatoréw i robotéw w jezykach niskiego poziomu 1
W5 Aspekty programowania manipulatoréw i robotéw w jezykach wysokiego 1
poziomu.
RAZEM 8
PROJEKT
TEMATYKA ZAJEC
Lp B . LiczBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH
Okreslenie zatozenn do wykonywanych projektéow.Planowanie elementarnych
P1 P ) . 2
dzialan i trajektorii ruchéw robotéw.
Tworzenie i uruchamianie podstawowych algorytmoéw dzialan w srodowisku
P2 6
graficznym NXT-G
P3 Tworzenie oraz uruchamianie algorytméw dzialania robota w $rodowisku 5
programistycznym BricxCC
P4 Tworzenie, testowanie i uruchamianie algorytméw dziatania robota w §rodowisku 9
programistycznym Microsoft Robotics Developer Studio, przy uzyciu jezyka VPL
RazEM 15
7 METODY DYDAKTYCZNE
M1 Wyklady
M2 Cwiczenia projektowe
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M3 Projekty

M4 Symulacja laboratoryjna

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA
- GODZIN NA
FORMA AKTYWNOSCI
ZREALIZOWANIE
AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 23
Konsultacje przedmiotowe 1
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0
Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym:
Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 25
Opracowanie wynikéw 12
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 14
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 75
CAIEGO NAKIADU PRACY STUDENTA
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3
9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA
F1 Projekt indywidualny
F2 Projekt zespotowy
OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIAU NAUCZYCIELA AKADEMICKIEGO
1 Test
KRYTERIA OCENY
EFEKT KSZTALCENIA 1 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 1
WERYFIKACJI
Na Student tylko wymienia podstawowe EK1 zostanie zweryfikowany
OCENE metody 1 techniki  programowania | wyktad na podstawie uzyskanych
3 manipulatoréw i robotéw. wynikéw z testu
Na Student wymienia i objasnia podstawowe sprawdzajacego oraz
OCENE metody i techniki  programowania projektéw indywidualnych
4 manipulatoréw i robotéw z drobnymi
niescistosciami.
Na Student  wymieniajac 1  objasniajac
OCENE wszystkie omawiane w ramach zajeé
5 metody i techniki programowania robotéw
i manipulatoréw wskazuje réwniez ich
uzytecznosé w rozwiazywaniu okreslonego
problemu.
EFEKT KSZTALCENIA 2 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 2
WERYFIKACJI
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Na Student potrafi tylko wymienié EK2 zostanie zweryfikowany
OCENE podstawowe aspekty zwigzane z | wyktad na podstawie uzyskanych
3 problematyka zaprogramowania wynikéw z testu
manipulatoréw i robotéw. sprawdzajacego
Na Student 2z drobnymi niescistosciami
OCENE wymienia i objasnia  podstawowe
4 aspekty  zwiazane z  problematyka
zaprogramowania, przetestowania
i wdrozenia oprogramowania
manipulatoréw i robotéw.
Na Student bezblednie wyjasnia zlozone
OCENE problemy zwigzane z konstruowaniem,
5 uruchomieniem, symulacja i wdrozeniem
oprogramowania manipulatoréw i
robotéw.
EFEKT KSZTALCENIA 3 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 3
WERYFIKACJI
NA Student  potrafi = sformutowaé¢  tylko EK3 zostanie zweryfikowany
OCENE nieliczne wymagania w odniesieniu do | projekt na podstawie zrealizowanego
3 programu sterujacego na bazie okreslonych projektu indywidualnego i
wytycznych. zespolowego.
Na Student potrafi sformulowaé wszystkie
OCENE wymagania w odniesieniu do programu
4 sterujacego  na  bazie  okreslonych
wytycznych.
Na Student formuluje bezblednie wszystkie
OCENE wymagania w odniesieniu do programu
5 sterujacego na podstawie wiasnej analizy
postawionego problemu .
EFEKT KSZTALCENIA 4 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 4
WERYFIKACJI
Na Student z wieloma btedami potrafi napisaé EK4 zostanie zweryfikowany
OCENE program sterujacy praca manipulatoréw | projekt na podstawie zrealizowanego
3 lub robotéw w.wybranym przez siebie projektu indywidualnego i
jezyku zespolowego.
Na Student z drobnymi bledami potrafi
OCENE napisaé program sterujacy praca
4 manipulatoréw lub robotéw we wskazanym
przez prowadzacego jezyku.
Na Student do podanego algorytmu
OCENE sterujacego praca manipulatoréw lub
5 robotéw samodzielnie dobiera najbardziej
optymalny  jezyk  programowania i
implementuje w nim podany algorytm.

OCENA DO INDEKSU (OCENA PODSUMOWUJACA)

Srednia wazona ocen czastkowych uzyskanych za poszczegélne efekty ksztalcenia na podstawie testu oraz ocen
uzyskanych z projektéw indywidualnych i zespotowych.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

a Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie pozytywnych ocen z projektéw indywidualnych i zespotowych
oraz ustna odpowiedZ na postawione problemy zwiazane z realizacja projektu.
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10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKTY
ODNIESIENIE DO p
KSZTALCENIA ) TRESCI METODY
EFEKTOW CELE PRZEDMIOTU
DLA PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
KIERUNKOWYCH
PRZEDMIOTU
EK1 MT Wo7, MT W06 Cell W1, W2, P1 M1, M2
EK2 MT W07, MT W06 Cel2 W2, W3, W4, W5 M1, M2
EK3 MT_ UBO05 Cel3 P1 M2, M3, M4
EK4 MT_UPO03 Cel4 P2, P3, P4 M3, M4

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Spong M.W. ,Vidyasagar — Dynamika i sterowanie robotéw, Warszawa, 1997, WNT
[2] Wolfram Stadler. — Analytical Robotics and Mechatronics, New York, 1995, McGraw-Hill

LITERATURA UZUPEINIAJACA:

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

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

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

OsoBY PROWADZACE PRZEDMIOT

dr inz. Marek Aleksander (kontakt: aleksmar@pwsz-ns.edu.pl)
mgr inz. Jacek Kaleta (kontakt: kaletaj@o2.pl)
mgr inz. Zbigniew Smajdor (kontakt: smajdorz@interia.pl)

mer inz. Jozef Wejcik (kontakt: jwojcik@pwsz-ns.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (kierownik zaktadu) (dyrektor instytutu)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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