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Nazwa kierunku

informatyka stosowana

Cykl rozpoczecia

2018/2019 (semestr zimowy)

Poziom ksztatcenia

studia pierwszego stopnia (inzynierskie)

Profil ksztalcenia

ogolnoakademicki

alrwdIE

Forma prowadzenia studiéw stacjonarna

Modut ksztatcenia:

Podstawy automatyki i robotyki

Kod modutu: 03-1S-19-PAIR

1. Liczba punktéw ECTS: 3

2. Zaktadane efekty ksztatcenia modutu

efekty stopien
kod opis ksztatcenia realizacji
kierunku (skala 1-5)

PAIR_1 ma podstawowg wiedze w zakresie teoretycznych podstaw sterowania K_W05 2
PAIR_2 zna i potrafi stosowac podstawowe elementy i uktady automatyki i robotyki K_W05 2
PAIR_3 potrafi zaprojektowac i zbudowac prosty uktad pomiarowy K_U09 3
PAIR_4 potrafi zaprojektowac i zbudowac proste urzadzenie wykorzystujgc uktady automatycznej regulaciji K_U09 3
PAIR_5 potrafi wykonywac¢ zadania inzynierskie podczas pracy w grupie, zaréwno w roli lidera jak i czionka zespotu K_K02 3

3. Opis modutu

Opis

Studenci zapoznajg sie z podstawowymi pojeciami teorii sterowania oraz robotyki.

TresSci programowe:

Wyktad:

1. Podstawowe pojecia: sygnaty, obiekty, regulatory, elementy wykonawcze. Sterowanie w ukladzie otwartym i zamknietym. Model dynamicznego ukladu
sterowania. Regulatory dwustawny, proporcjonalny i PID. Implementacja regulatora PID.

2. Roboty mobilne. Naped robota i klasy robotéw mobilnych. Modele r6znicowy i unicycle. Sterowanie oparte na zachowaniach.

3. Liniowe uklady sterowania. Réwnanie w przestrzeni standw. Linearyzacja uktadéw nieliniowych.Macierze Jakobiego. Stabilno$¢ uktadu. Sterowanie
“Output Feedback”.

4. Projektowanie uktadu sterowania. Sterowanie “State Feedback”. Macierz Kalmana. Sterowalno$¢ i obserwowalnos$¢. Zasada separacji. lokowanie
biegunéw (pole placement).

5. Hybrydowe uktady dynamiczne. Przetaczanie zachowan. Paradoks Zenona. Automaty hybrydowe typu Zenol i Zeno2. Sterowanie Slizgowe.

6. Problem nawigacji. Zachowania “go-to-goal”, “avoid-obstacles”, “follow-wall”. Arbitraz zachowan (“hard switching” i “blending”). Automat hybrydowy z
przetaczaniem i sterowanie $lizgowe.
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Laboratorium:
Cwiczenia obejmujgce programowanie robota mobilnego z wykorzystaniem platformy Lego Mindstorms EV3 i $rodowiska ev3dev (python3).
1. Zapoznanie sie ze srodowiskiem, programowanie prostego robota (2h).
2. Robot sledzacy linie (line-follower). Regulator On-Off, P oraz PID (6h).
3. Odometria i zachowanie go-to-goal (6h).

4. Czujniki odlegtosci i omijanie przeszkdd (6h)
5. Arbitraz zachowan. Robot mobilny jako automat hybrydowy (6h)
6. Dostosowanie parametréw sterowania. Wyscig finatowy. Zaliczenie (4h).

7. Podsumowanie. Projektowanie warstwowe, uniwersalno$¢ “pose” i modelu unicycle. Petna architektura uktadu sterowania robota mobilnego.

Wymagania wstepne

4. Sposoby weryfikacji efektéow ksztatcenia modutu

kod

wykfadach

nazwa (typ) opis efekty ksztatcenia modutu
PAIR_w_1 kolokwium Zaliczenie ¢wiczen wykonywanych na zajeciach PAIR_3, PAIR_4
PAIR_w 2 egzamin Test komputerowy lub egzamin ustny. Tematyka obejmuje zakres materiatu przedstawiony na

PAIR_1, PAIR_2, PAR_5

5. Rodzaje prowadzonych zaje¢

kod

rodzaj prowadzonych zajeé

praca wiasna studenta

sposoby weryfikacji

specjalistycznego oprogramowania i
urzadzen

ogoIinodostepnego oprogramowania,
doskonalenie umiejetnosci zdobytych na

zajeciach

opis (z uwzglednieniem metod liczba . liczba | ofektéw ksztatcenia
hazwa dydaktycznych) godzin opis godzin
PAIR fs 1 wykiad wyktad wsparty prezentacjami 15 Praca wlasna z podrecznikami i literaturg 15 PAIR_w_2
multimedialnymi oraz demonstracjami w uzupetniajaca
miare potrzeby
PAIR fs 2 laboratorium praca w laboratorium z wykorzystaniem 30 praca wlasna z wykorzystaniem 30 PAIR_w_1
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