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KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Projekt specjalnosciowy
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim:

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka

Specjalnosé: Robotyka (ARR)

Poziom i forma studiéw: I stopien, stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: wybieralny

Kod przedmiotu: ARES00112

Grupa kurséw: NIE

Wyklad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé
zorganizowanych w Uczelni 30
(Z7U)
Liczba godzin catkowitego
nakladu pracy studenta 60
(CNPS)

. . Zaliczenie
Forma zaliczenia

na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koricowy (X)
Liczba punktow ECTS 2

w tym liczba punktéw
odpowiadajca zajeciom

o charakterze praktycznym 2
(P)
w tym liczba punktéw
ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym 1

bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I
KOMPETENCJI SPOLECZNYCH

SIARR_-WO04, STARR_U04, STIARR_U10.

CELE PRZEDMIOTU
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C1
C2

C3
C4

Nabycie umiejetnosci projektowania prostych uktadéw regulacji dla robotéw.,

Nabycie wiedzy o wlasciwosciach algorytméw liniowych zastosowanych do obiektéw nielinio-

wych.

Poznanie réznic pomiedzy przyblizeniem liniowym a linearyzacja globalna,,

Nabycie wiedzy i umiejetnosci projektowania prostych uktadéw regulacji dla obiektéw nieholo-,

nomicznych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE

7 zakresu wiedzy:

7 zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 - potrafi wykorzystaé wspdlczesne narzedzia programistyczne do tworzenia oprogramowa-

nia, symulujacego dziatanie uktadéw dynamicznych,

PEU_UO02 - potrafi projektowaé uktady i podzespoly sterowania uktadéw liniowych (manipulatoréw)

oraz nieliniowych (robot mobilny)

PEU_UO03 - potrafi uruchomi¢ i przetestowaé¢ algorytmy sterowania robota i zaplanowaé eksperyment

PEU_

weryfikujacy jakosé uzyskanego zachowania obiektu,
U04 - potrafi tworzy¢ dokumentacje wynikéw realizacji zadania projektowego,

PEU_UO5 - potrafi wykorzystaé zdobyta wiedz, e i umiejetnosci do rozwiazania inzynierskiego zada-

nia, projektowego z obszaru specjalnosci robotyka

Z zakresu kompetencji spotecznych:

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ - Projekt ;:)Cdzzl;i
Pr1 Sprawdzenie wlasnosci strukturalnych modelu dynamiki manipulatora. 2
Pr2 Zamodelowanie dynamiki manipulatora w Matlabie/Simulinku. 4
Pr3 Zamodelowanie algorytmu liniowego (regulatora PD) dla robota. 3
Prd Sprawc.lzer.lie symulacyjne zachowania obiektu i rodzaju otrzymanej stabilnosci 3
przy uzyciu regulatora PD.
Prb Zamodelowanie algorytmu dokladnej linearyzacji dla robota. 3
Pr6 Sprawdzenie symglagcyjne zac.l?owania obiektu i rodzaju otrzymanej stabilnosci 3
podczas doktadnej linearyzacji.
Pr7 Ste.rownil.i.i kinematyczne dla ukladéw nieholonomicznych do sledzenia 4
trajektorii.
Pi8 Sterowniki kinematyczne dla ukladéw nieholonomicznych do sterowania do 3
punktu.
Pr9 Sterowniki dynamiczne dla uktadéw nieholonomicznych.
Pr10 | Zaliczenie, przedstawienie raportu.
‘ Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
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N1 Wyklad tradycyjny.
N2 Cwiczenia projektowe.
N3 Praca wlasna - badania symulacyjne i przygotowanie do zajec.,

N4 Sporzadzenie raportu czesciowego i koricowego.,

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F - formujaca (w trakcie | Numer

semestru), P - podsumowujaca efektu Sposdb oceny osiagniecia efektu uczenia sie
(na koniec semestru)) uczenia sie

PEK UO01,

PEU_U02,

Pisemny raport z badan, przedstawienie

Fl1 PEU.U03, uzyskanych wynikow symulacyjnych, czes¢ I,

PEU_U04,
PEU_U05

PEU_UOL,
PEU_U02,
F2 PEU_U03,
PEU_U04,
PEU_U05

Pisemny raport z badan, przedstawienie
uzyskanych wynikéow symulacyjnych, czes¢ 11,

P = 0,5*F1 + 0,5*F2 (do zaliczenia kursu zaréwno F1 jak i F2 musza by¢ ocenami pozytywnymi)

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:
1. Tchon K., Mazur A., Duleba I., Hossa R., Muszynski R.: Manipulatory i roboty mobilne:
modele,, planowanie ruchu, sterowanie. Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa 2000.

2. Canudas de Wit C., Siciliano B., Bastin G.: Theory of Robot Control. Springer, Nowy Jork
1996.

3. Mazur A.: Sterowanie oparte na modelu dla nieholonomicznych manipulatoréw mobilnych.
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2009.

LITERATURA UZUPELNIAJACA:
1. Jacak W., Tchon K.: Podstawy robotyki, skrypt Politechniki Wroclawskiej, Wroctaw 1992.

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Alicja Mazur, 71 320 41 70, alicja.mazur@pwr.edu.pl
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