V Uniwersytet Slaski w Katowicach
Wydziat Informatyki i Nauki o Materiatach

Zatgcznik nr 2

Nazwa kierunku

inzynieria biomedyczna

Cykl rozpoczecia

2018/2019 (semestr letni)

Poziom ksztatcenia

studia drugiego stopnia (inzynierskie)

Profil ksztalcenia

ogolnoakademicki

alrwdIE

Forma prowadzenia studiéw stacjonarna

Modut ksztatcenia:

Symulowanie sterowania robotami

1. Liczba punktéw ECTS: 2

Kod modutu: 08-IBMS-S2-18-2-SSR

2. Zaktadane efekty ksztatcenia modutu
efekty stopien
kod opis ksztatcenia realizacji
kierunku (skala 1-5)
k 1 Posiada umiejetnos¢ postugiwania sie wizualnym jezykiem programowania w celu implementacji programu do sterowania ui11 2
ruchem robota. u24 1
u25 2
k 2 Posiada umiejetnosé weryfikacji programu sterujgcego robotem poprzez przeprowadzenie wirtualnej symulacji polegajacej na ui11 3
sterowaniu symulowanym robotem. u1i7 3
w13 2
k 3 Potrafi dokonywaé wiasciwego wyboru metody stuzacej rozwigzywaniu zleconego zadania. u24 1
k 4 Posiada zdolnos¢ samoksztalcenia sie, potrafi organizowac¢ proces samoksztatcenia, wykorzystuje w tym celu réwniez komputer, | K01 1
demonstruje umiejetnos¢ pracy z platforma e-learningowa. uo1 2
uo5 2
uo7 1
3. Opis modutu
Opis Opanowanie materiatu z modutu Symulowanie sterowania robotami wymaga poznania i zrozumienia podstaw teoretycznych obejmujacych pojecia
zZwigzane z programowaniem i sterowaniem robotéw, a takze nabycia praktycznych umiejetnosci zastosowania zdobytej wiedzy teoretycznej. Do
podstaw teoretycznych zaliczy¢ nalezy przede wszystkim przyswojenie i zrozumienie podstawowych zagadnieh zwigzanych z przedmiotem, nabycie
umiejetnosci kojarzenia oraz zastosowania omawianych pojec¢. Studenci zapoznajg sie z metodologig programowania robotéw réznego rodzaju. Celem
modutu jest zapoznanie studentéw z wybranym narzedziem do programowania i sterowania robotem. Wiedza nabyta podczas zaje¢ pozwala na
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implementacje oprogramowania sterujgcego ruchem robota z wykorzystaniem wizualnego jezyka programowania, a nastepnie weryfikacje jego dziatania
poprzez przeprowadzenie wirtualnej symulacji polegajacej na sterowaniu symulowanym robotem.

Wymagania wstepne

Brak.

4. Sposoby weryfikacji efektéw ksztatcenia modutu

uzyskanych wynikow i sformutowania wnioskow.

kod nazwa (typ) opis efekty ksztatcenia modutu
k w1 Zadania Ocena rozwigzania probleméw powierzonych studentowi podczas ¢wiczen. Student otrzymuje |k_1,k 2,k 3,k 4
oceny z wykonanych zadan przestanych na platforme e-learningowa.
k w2 Projekt Ocena wykonania zadania projektowego zgodnie z wytycznymi przekazanymi przez k 1,k 2,k 3,k 4
prowadzacego.
k_ w_3 Sprawozdanie Ocena poprawnosci sprawozdania z realizacji zadania projektowego oraz opisania k 1,k 2,k 3,k 4

5. Rodzaje prowadzonych zajeé¢

kod

rodzaj prowadzonych zaje¢

praca wiasna studenta

sposoby weryfikacji

student otrzymuje instrukcje do wykonania
zadan z zakresu programowania robotéw
oraz materiaty dydaktyczne wprowadzajgce
w tematyke zajec. Student stara sie
wykonywac¢ zadania samodzielnie (lub z
pomoca prowadzacego) w czasie trwania
zajec, przy wlkasnym stanowisku
komputerowym. Na koniec zaje¢ student jest
zobowigzany do przestania efektéw swojej
pracy na platforme.

sprawozdanie stanowigce podsumowanie
wynikow praktycznej realizacji projektu.

nazwa opis (z uwzglednieniem metod Iiczbg opis Iiczbg efektow ksztatcenia
dydaktycznych) godzin godzin
k fs 1 laboratorium W kursie na platformie zdalnego nauczania 30 Student samodzielnie wykonuje projekt oraz 30 kwilkw?2kw3
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