POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2025/2026

Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: A
Stopien studiéw: |

Specjalnosci: Technologie informacyjne w systemach produkcyjnych,Automatyzacja systeméw wytwarzania,Automatyka
systeméw konwersji energii,Sterowanie i monitoring maszyn i urzadzen

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Roboty mobilne

NAZWA PRZEDMIOTU

W JEZYKU ANGIELSKIM Mobile robots

KOD PRZEDMIOTU WM AIR oIS C15 25/26
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 6

2 RoODzAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 14 0 14 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie studentoéw z konstrukcja, zasada dzialania oraz metodami sterowania robotami mobilnymi o r6z-
nej strukturze ruchu (kotowe, kroczace, latajace i ptywajace).

Cel 2 Rozwijanie umiejetnosci programowania, konfiguracji i symulacji dziatania robotéw mobilnych za pomoca
narzedzi informatycznych.

Kod archiwizacji:
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Podstawowa wiedza z zakresu robotyki, w tym ogélna znajomosé typoéw robotéw i zasad ich dzialania.

2 Znajomo$¢ podstaw programowania, zwlaszcza w srodowiskach technicznych takich jak MATLAB, Python lub
C++.

3 Umiejetnos¢ korzystania z oprogramowania inzynierskiego oraz interpretacji wynikéw symulacji komputerowych.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student definiuje oraz klasyfikuje rodzaje mobilnych robotow (koltowych, kroczacych, latajacych,
podwodnych) oraz opisuje ich strukture i zastosowania w zadaniach transportowych.

EK2 Wiedza Student tlumaczy podstawowe zagadnienia zwiazane z analiza kinematyczng i stabilnoscia ruchu
robotéw oraz wyjasnia zasady zarzadzania flota robotéw mobilnych.

EK3 Umiejetnosci Student programuje oraz konfiguruje autonomiczne kotowe roboty mobilne do realizacji zadan
transportowych.

EK4 Umiejetnosci Student modeluje oraz analizuje ruch robotéw kroczacych i ptywajacych z wykorzystaniem
narzedzi obliczeniowych.

EK5 Kompetencje spoleczne Student wspolpracuje w grupie podczas realizacji ztozonych zadan projektowych
i symulacyjnych, wykazujac odpowiedzialnosé za wspoélny rezultat pracy.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Kotowe roboty mobilne do zadan transportowych. 2
w2 Sterowanie kotowymi robotami mobilnymi. 2
W3 Zarzadzanie flota kotowych robotéw mobilnych. 2
W4 Konstrukcje robotéw kroczacych i latajacych. 2
W5 Analiza strukturalna robotow kroczacych i latajacych. 2
W6 Analiza kinematyczna i stabilno$¢ chodu robotéw kroczacych. 2
W7 Pojazdy podwodne. 2
LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Mapowanie srodowiska pracy i konfiguracja uktadu sterowania autonomicznego 5
kotowego robota mobilnego.
L2 Programowanie zadan transportowych autonomicznych kotowych robotéw 5
mobilnych.
L3 Zarzadzanie flota kotowych autonomicznych robotéw mobilnych. 2
L4 Modelowanie chodu robota kroczacego. 2
L5 Stabilnos¢ dynamiczna robotow kroczacych. 2
L6 Budowa i sterowanie dronéw latajacych. 2
L7 Analiza trajektorii ruchu pojazdu plywajacego. 2

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady (e-learning)

N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Konsultacje
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 28
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 7
Opracowanie wynikow 7
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 6
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 50
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Test
F2 Cwiczenie praktyczne
F3 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F4 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

‘W1 Poprawne wykonanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych.

‘W2 Koniecznosé uzyskania pozytywnej oceny z kazdego efektu uczenia sie.

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Wpykonanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych.
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KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3,0.
NA OCENE 3.0 Student uzyskat 60 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 70 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 80 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 90 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
Student bezbtednie definiuje oraz klasyfikuje rodzaje mobilnych robotow
NA OCENE 5.0 (kotowych, kroczacych, latajacych, podwodnych) oraz opisuje ich strukture
i zastosowania w zadaniach transportowych.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3,0.
NaA OCENE 3.0 Student uzyskal 60 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 70 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 80 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 90 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
Student bezblednie tltumaczy podstawowe zagadnienia zwigzane z analiza
NA OCENE 5.0 kinematyczna, i stabilno$cig ruchu robotow oraz wyjasnia zasady zarzadzania
flota robotéw mobilnych.
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3,0.
NA OCENE 3.0 Student uzyskal 60 % punktoéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 70 % punktoéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 80 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 90 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 5.0 Stud.ent bezbhg(.inieprogra,muje oraz konfiguruje autonomiczne kotowe roboty
mobilne do realizacji zadan transportowych.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Student nie spetnia wymagaii na ocene 3,0.
NA OCENE 3.0 Student uzyskal 60 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 70 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.
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NA OCENE 4.0 Student uzyskal 80 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.

NA OCENE 4.5 Student uzyskal 90 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.

N oo 51 S ey e o i i ot e
EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3,0.

NA OCENE 3.0 Student uzyskal 60 % punktéw wymaganych na ocene 5,0.

NA OCENE 3.5 Student uzyskal 70 % punktow wymaganych na ocene 5,0.

NA OCENE 4.0 Student uzyskal 80 % punktoéw wymaganych na ocene 5,0.

NA OCENE 4.5 Student uzyskal 90 % punktoéw wymaganych na ocene 5,0.

NA OCENE 5.0 IS;s;ire;cg :;ijrllc;élfl samodzielnie i bezblednie wszystkie sprawozdania z ¢wiczen

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O- CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 AiR-1-W10 Cel 1 W1 W2 W3 Wi N1 N2 N3 F1 F2 F3 F4 P1
L1L2L3
. W4 W5 W6 W7
EK2 AiR-1-W10 Cel 2 L4 L5 L6 L7 N1 N2 N3 F1F2F3F4P1
. W1 W2 W3 W4
EK3 AiR-1-U9 Cel 1 L112 L3 N1 N2 N3 F1F2F3F4P1
. W4 W5 W6 W7
EK4 AiR-1-U9 Cel 2 L4 L5 L6 L7 N1 N2 N3 F1F2F3F4P1
. W1 W4 W7 L1
EK5 AiR-1-S1 Cel 1 Cel 2 LA L5 L6 L7 N1 N2 N3 F2 F4 P1
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Giergiel M.J., Hendzel Z., Zylski W. — Modelowanie i sterowanie mobilnych robotow kotowych, Warszawa,
2013, PWN
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[2 | Tchon K., Mazur A., Duleba I., Hossa R., Muszynski R Manipulatory i roboty mobilne, Warszawa,
2000, Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ

[3 | Zielinska T. — Maszyny kroczace, Warszawa,, 2014, PWN
[4 | Rowinski, A. L. — Pojazdy gtebinowe budowa i wyposazenie, Gdarisk, 2008, Przedsiebiorstwo Prywatne WiB
[5 | Wyszywacz W. — Drony. Wydanie II rozszerzone, , 2020, Wydawnictwo Poligraf

[6 | Szczepkowski M., Bartkiewicz B., Kruszewski P. — Drony-teoria i praktyka, , 2016, Kabe

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 | Duleba I. — Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Warszawa,, 2001,
Akademicka Oficyna Wydaw. EXIT

|2 | Peter Menzel, Faith D’Aluisio — Robo Sapiens. Evolution of New Species, Massachusetts, 2001, MIT Press

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Adam Trzmiel Marta Goéra-Maniowska — Modelowanie chodu robota szescionoznego w Srodowisku CATIA
vd 1 Embarcadero, Krakow, 2013, Mechanik, ISSN 0025-6552, Miesiecznik

[2 | Marta Géra-Maniowska Krzysztof Pietruszka Adam Trzmiel — Model osmionoznego robota saperskiego
w $rodowisku CATIA v5, Krakow, 2013, Mechanik, ISSN 0025-6552, Miesiecznik

[3 | Wojciech Hudziak Marta Géra-Maniowska — Model chodu robota dwunoznego w $rodowisku MATLAB,
, 2014, Mechanik, ISSN 0025-6552, Miesiecznik

[4 | Malopolski W. Skoczypiec S. — The concept of an autonomous mobile robot for automating transport tasks
in high-bay warehouses, , 2024, Advances in Science and Technology Research Journal,

[5 | Matopolski W. — A sustainable and conflict-free operation of AGVs in a square topology, , 2018, Computers
& Industrial Engineering

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Waldemar, Pawel Matopolski (kontakt: waldemar .malopolski@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)
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