Sylabus modułu kształcenia/przedmiotu
	Nr pola
	Nazwa pola
	Opis

	1
	Jednostka
	Instytut Politechniczny

	2
	Kierunek studiów
	Informatyka (studia stacjonarne)

	3
	Nazwa modułu kształcenia/ przedmiotu
	Programowanie w robotyce

	4
	Kod modułu kształcenia/ przedmiotu
	

	5
	Kod Erasmusa
	11.3

	6
	Punkty ECTS
	4

	7
	Rodzaj modułu
	Obieralny

	8
	Rok studiów
	3

	9
	Semestr
	5

	10
	Typ zajęć
	stacjonarne

	11
	Liczba godzin
	W/15, LO/30, P/15

	12
	Koordynator 
	
	mgr inż. Daniel Król

	13
	Prowadzący
	

	14
	Język wykładowy
	polski

	15
	Zakres nauk podstawowych 
	Nie

	16
	Zajęcia ogólnouczelniane/ na innym kierunku
	Nie

	17
	Wymagania wstępne
	Kursy poprzedzające:
1. Języki i techniki programowania.
2. Programowanie obiektowe.

	18
	Efekty kształcenia
	1. Ma uporządkowaną wiedzę w zakresie technik projektowania i analizy algorytmów sterowania robotami.

2. Ma elementarną wiedzę w zakresie urządzeń oraz komponentów stosowanych w robotyce.

3. Potrafi skonstruować interfejs komunikacji człowiek-maszyna, także z wykorzystaniem narzędzi wspomagających tworzenie graficznych interfejsów użytkownika.

4. Potrafi zaprojektować, zaimplementować, przetestować oraz wdrożyć zaprojektowaną aplikację do sterowania robotem.
5. Ma świadomość odpowiedzialności za pracę własną oraz gotowość podporządkowania się zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialności za wspólnie realizowane zadania.

	19
	Stosowane metody dydaktyczne
	Wykład oparty zarówno na slajdach, jak i tradycyjnych środkach prezentacji.

Ćwiczenia laboratoryjne prowadzone na podstawie przygotowanych instrukcji i wymagające przedstawienia sprawozdania w formie elektronicznej.

Dwa kolokwia zaliczeniowe, przeprowadzone w formie testu wielokrotnego wyboru.
Projekt wykonywany w grupach od dwu do czterech osób.

	20
	Metody sprawdzania i kryteria oceny efektów kształcenia
	1. Kolokwium zaliczeniowe

2. Projekt

3. Ćwiczenia laboratoryjne

	21
	Forma i warunki zaliczenia
	Warunkiem zaliczenia modułu jest uzyskanie pozytywnej oceny z laboratorium oraz projektu. Aby zaliczyć laboratorium, należy być obecnym i przygotowanym do zajęć i wykonać wszystkie przewidziane dla modułu ćwiczenia oraz sporządzić z nich sprawozdania. Aby zaliczyć projekt, należy na dwa tygodnie przed zakończeniem semestru przedstawić kompletną dokumentację techniczną wykonanego projektu. Ponadto należy zaliczyć na ocenę pozytywną dwa kolokwia obejmujące zagadnienia prezentowane na wykładach.

	22
	Treści kształcenia (skrócony opis)
	1. Klasyfikacja robotów

2. Układy zasilania

3. Układy sterowania

4. Układ ruchu

5. Manipulatory

6. Chwytaki

7. Czujniki

8. Kinematyka robotów
9. Systemy wizyjne robotów przemysłowych
10. Metody programowania robotów przemysłowych

11. Oprogramowanie narzędziowe

	23
	Treści kształcenia (pełny opis)
	Zajęcia w ramach modułu prowadzone są w postaci wykładu (15 godz.) oraz ćwiczeń laboratoryjnych (30 godz.) i projektowych (15 godz.).

Wykład:
1. Geneza i historia robotyki (1 godz.)

2. Klasyfikacja robotów (1 godz.)

3. Układy zasilania (1 godz.)

4. Układy sterowania (1 godz.)

5. Układy napędowe (1 godz.) 

6. Manipulatory (1 godz.)

7. Kinematyka manipulatorów (2 godz.)

8. Chwytaki (2 godz.)

9. Systemy wizyjne robotów przemysłowych (1 godz.)

10. Metody programowania robotów przemysłowych (2 godz.)

11. Oprogramowanie narzędziowe (2 godz.)
Laboratorium:
1. Sterowanie robotem z wykorzystaniem interfejsu RS232 w języku C++ (4 godz.)

2. Programowanie robotów LEGO MINDSTORMS NXT z wykorzystaniem języków NXT-G (6 godz.)

3. Programowanie robotów LEGO MINDSTORMS NXT z wykorzystaniem języków NXT-GRobot C (6 godz.)

4. Programowanie robota przemysłowego KAWASAKI metodą uczenia (4 godz.)

5. Programowanie robota przemysłowego KAWASAKI języku AS (6 godz.)
Projekt:
1. Projekt i implementacja prostego systemu sterującego robotem

2. Oprogramowanie komunikacji z ramieniem robota
3. Projekt i implementacja graficznego interfejsu użytkownika

	24
	Literatura podstawowa i uzupełniająca
	1. Niederliński A.: Roboty przemysłowe, WSiP, Warszawa 1981
2. Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1995

3. Spong  M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie  robotów, WNT, Warszawa, 1997

4. Tchoń K., Mazur A., Dulęba I., Hossa R., Muszyński R.: Manipulatory i roboty mobilne, Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa, 2000

5. Olszewski M., Barczyk J., Falkowski J. L., Kościelny W. J.: Manipulatory i roboty przemysłowe - automatyczne maszyny manipulacyjne, WNT, Warszawa, 1992M. Norris, Teleinformatyka, WKŁ, Warszawa, 2002r

	25
	Przyporządkowanie modułu kształcenia/przedmiotu  do obszaru/ obszarów kształcenia
	

	26
	Sposób określenia liczby punktów ECTS
	

	
	
	

	27
	Liczba punktów ECTS – zajęcia wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela akademickiego
	

	28
	Liczba punktów ECTS – zajęcia o charakterze praktycznym
	


