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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Modelowanie robotów w środowisku wirtualnym

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Modeling robots in a virtual environment

Kod przedmiotu WM AIR oIS C8 25/26

Kategoria przedmiotu Przedmioty kierunkowe

Liczba punktów ECTS 2.00

Semestry 5

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Projekt Seminarium

5 7 0 0 0 14 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Zapoznanie z metodami i narzędziami do wirtualnego modelowania robotów.

Cel 2 Nabycie umiejętności modelowania ruchu robotów wybranym środowisku wirtualnym.

Kod archiwizacji:
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Wiedza i umiejętności z zakresu budowy, działania, konfigurowania i programowania układów sterowania robotów.

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Student opisuje model matematyczny kołowego robota mobilnego.

EK2 Wiedza Student wymienia i charakteryzuje środowiska do symulowania pracy robotów.

EK3 Umiejętności Student tworzy symulację działania robota w wybranym środowisku wirtualnym.

EK4 Umiejętności Student pisze programy sterujące dla symulowanego robota.

6 Treści programowe

Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1 Modelowanie ruchu kołowych robotów mobilnych. 1

W2
Wprowadzenie do środowiska symulacyjnego (np. Webots) z omówieniem sposobu
obsługi i realizacji ważniejszych funkcji. 1

W3
Praktyczny przykład symulacji działania kołowego robota mobilnego w środowisku
symulacyjnym dla robotów mobilnych (np. Webots). 1

W4
Nawigacja robotów mobilnych w środowisku wirtualnym (np. Webots) wybrane
przykłady. 1

W5 Wprowadzenie do Robot Operating System (ROS). 1

W6 Działanie i obsługa symulatora kompatybilnego z ROS (np. Gazebo). 1

W7
Praktyczne użycie ROS do sterowania robotem w środowisku wirtualnym (np.
Gazebo). 1

Projekt

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

P1
Wspólne wykonanie przykładowej symulacji działania kołowego robota mobilnego
w wybranym środowisku symulacyjnym (np. Webots). 3

P2
Realizacja własnego zadania symulacji działania kołowego robota mobilnego (np.
w środowisku Webots). 4

P3 Wspólne wykonanie fragmentu programu sterującego robotem przy pomocy ROS. 3
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Projekt

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

P4
Realizacja własnego zadania symulacji działania robota z użyciem ROS
w środowisku wirtualnym (np. Gazebo). 4

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady / e-learning

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Ćwiczenia projektowe

N4 Filmy instruktażowe

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 28

Konsultacje przedmiotowe 2

Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 0

Opracowanie wyników 4

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 16

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 50

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 2.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Sprawozdania z ćwiczeń projektowych zawierające treści z wykładów.

F2 Odpowiedź ustna
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Ocena podsumowująca

P1 Średnia arytmetyczna ocen formujących.

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Opracowanie sprawozdań z ćwiczeń projektowych.

W2 Konieczność uzyskania oceny pozytywnej z każdego efektu.

Ocena aktywności bez udziału nauczyciela

B1 Sprawozdanie z ćwiczenia projektowego.

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 Student uzyskał poniżej 50% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał między 50% a 59% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał między 60% a 99% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał między 70% a 79% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał między 80% a 89% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 5.0 Student uzyskał między 90% a 100% punktów wymaganych na ocenę 5,0.
Opisuje model matematyczny kołowego robota mobilnego.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Student uzyskał poniżej 50% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał między 50% a 59% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał między 60% a 99% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał między 70% a 79% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał między 80% a 89% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 5.0
Student uzyskał między 90% a 100% punktów wymaganych na ocenę 5,0.
Wymienia i charakteryzuje cechy funkcjonalne środowisk do symulowania pracy
robotów.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Student uzyskał poniżej 50% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał między 50% a 59% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał między 60% a 99% punktów wymaganych na ocenę 5,0.
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Na ocenę 4.0 Student uzyskał między 70% a 79% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał między 80% a 89% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 5.0 Student uzyskał między 90% a 100% punktów wymaganych na ocenę 5,0.
Tworzy symulację działania robota w wybranym środowisku wirtualnym.

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 Student uzyskał poniżej 50% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał między 50% a 59% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał między 60% a 99% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał między 70% a 79% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał między 80% a 89% punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 5.0 Student uzyskał między 90% a 100% punktów wymaganych na ocenę 5,0. Pisze
programy sterujące dla symulowanego robota.

10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1 AiR-1-W01
AiR-1-W06 Cel 1 W1 W3 W4 W7 N1 N2 N4 F1 F2 P1

EK2 AiR-1-W12
AiR-1-W13 Cel 1 W2 W3 W4 W5

W6 W7 N1 N2 N4 F1 F2 P1

EK3
AiR-1-U10
AiR-1-U11
AiR-1-U5

Cel 2 P1 P2 P3 P4 N3 N4 F1 P1

EK4 AiR-1-U12 Cel 2 P1 P2 P3 P4 N3 N4 F1 P1
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11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] Siegwart R., Nourbakhsh I. R. — Introduction to autonomous mobile robots, New York, 2004, MIT PRess

[2 ] Cyberbotics — Webots user guide, https://cyberbotics.com/doc/guide/index, 2025,

[3 ] Cyberbotics — Webots reference manual, https://cyberbotics.com/doc/reference/index, 2025,

[4 ] ROS Developers and Community — ROS documentation and tutorials, https://docs.ros.org/, 2025,

Literatura uzupełniająca

[1 ] Tchon K. — Manipulatory i roboty mobilne : modele, planowanie ruchu, sterowanie, Warszawa, 2000, Akad.
Oficyna Wydaw. PLJ

[2 ] Buratowski T. — Mobile robots - selected issues, Kraków, 2013, AGH Univ. of Science and Technology Press

Literatura dodatkowa

[1 ] Szrek J. — Inspekcyjne roboty mobilne : synteza, badania, aplikacje, Wrocław, 2023, Oficyna Wydawnicza
Politechniki Wrocławskiej

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr inż. Marcin Morawski (kontakt: marcin.morawski@pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

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