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Nazwa modutu

Sterowanie robotéw i systemy wizyjne

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Robots Control and Vision Systems

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

Il stopien
(I stopien / Il stopieni)

Profil studiow

ogoblnoakademicki
(ogdlno akademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiow

stacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnosc

Elektronika i Telekomunikacja

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Urzadzen i Systemoéow Automatyki

Koordynator modutu

dr inz. Robert Kazata

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

nieobowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

3

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr letni
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Podstawy automatyki
(kody modutéw / nazwy modutéw)

Egzamin nie
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 3
Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zaje¢
w semestrze 15 30




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Zapoznanie studentow z budowg oraz zasadami sterowania robotow manipulacyjnych i

Cel mobilnych. Zapoznanie ze sprzetem, algorytmami i bibliotekami programistycznymi

modutu | wykorzystywanymi do budowy systemoéw wizyjnych. Nabycie umiejetnosci tworzenia aplikacii

sterujgcych dla robotéw i aplikacji wizyjnych.

Symbol ) rol\jvoar(rj];inia odniesierjie do odniesietlie do
y Efekty ksztalcenia P . efektow efektow
efektu zajec kierunkowych | obszarowych

(w/é/l/p/inne)
Student zna budowe robotéw manipulacyjnych i wyktad K W10 T2A W04

W_01 | mobilnych. — —

w o2 |Student zna algorytmy sterowania robotow. wyktad K Wil T2A_WO04

Student zna sprzet i algorytmy wykorzystywane do | wykiad K W11 T2A W04

Ww_03 | budowy systeméw wizyjnych. — —

Student zna metody tworzenia oprogramowania wyktad K W12 T2A W07
W_04 |robotow i systemdw wizyjnych. — —
Student potrafi zaprojektowac¢ uktad sterowania lab. K UO08 T2A U09
U 01 | robota manipulacyjnego i mobilnego. — —
Student umie tworzy¢ aplikacje sterujgce dla lab. K U09 T2A U0
uU_02 | robotdéw manipulacyjnych i mobilnych. - -
Student potrafi tworzy¢ aplikacje dla systemoéw lab. K U09 T2A U0
U_03 | wizyjnych. — —
Student potrafi zaprezentowaé w formie ustnej i lab. K U03 T2A U03
pisemnej zagadnienia dotyczgce sterowania wyk. K U04 ToA U4
U_04 |robotow i systemdw wizyjnych. - -
Student umie wspotdziata¢ w grupie w celu realizacji | lab. K KO2 T2A KO3

K_01 | otrzymanych zadan. — —

Tresci ksztatcenia:

1. Tredci ksztatlcenia w zakresie wyktadu

Odniesienie

Nr Tresci ksztatcenia do efektéyv
wyktadu ksztatcenia
dla modutu

1 Wprowadzenie do robotyki i systeméw wizyjnych. W_01

W_03

2 Metody sterowania robotéw manipulacyjnych. w_01

W_02
3 Metody sterowania robotéw mobilnych. w_01
W _02
4 Tworzenie aplikacji sterujgcych dla robotow. W_02
W_04

5 Funkcje i sprzet systemow wizyjnych. W_03

6 Przetwarzanie obrazéw w systemach wizyjnych. W_03

7 Tworzenie aplikacji dla systemow wizyjnych. W_04

8 Kolokwium zaliczeniowe. U 05

2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen

Odniesienie

N’r zajec Tresci ksztatcenia do efektoyv

éwicz. ksztalcenia

dla modutu




3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych

QOdniesienie
er ;gjec Tresci ksztatcenia ::z;e;f:;g;f;
dla modutu

4. Charakterystyka zadan projektowych

W ramach zadania projektowego studenci majg utworzy¢ aplikacje sterujgcg dla wybranego typu
robota. Opracowaé oprogramowanie systemu wizyjnego realizujgce zatozone funkcje, zwigzane z
detekcjg i okreslaniem cech wybranych obiektow.

5. Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

w o1 | Kolokwium

w 02 | Kolokwium

w 03 | Kolokwium

w o4 | Kolokwium

u o1 | Projekt

u o2 |Projekt

u o3 | Projekt

U_04 Kolokwium, dyskusja nad projektami.

K_01 Praca w czasie spotkanh projektowych i przygotowania projektow.




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. o obciazenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wykfadach 15
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze)
5 | Udziat w zajeciach projektowych 30
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 |Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 45
akademickiego (suma)
10 |Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,8
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 5
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 5
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | wykonanie projektu lub dokumentagcji 20
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (3su0ma)
21 |Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1,2
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta
23 Punkty ECTS za modut 3
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 50
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje w ramach zajeé o
charakterze praktycznym 2

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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