Program przedmiotu

1. Nazwa przedmiotu / modut przedmiotowy: Programowanie platform mobilnych

2. Jezyk wyktadowy: Polski
3. Umiejscowienie przedmiotu w planach studidw:
e Obszar lub obszary studiow: Informatyka stosowana, Programowan

e Poziom studidw: studia | stopnia
e Kierunek lub kierunki (realizacja wzorca efektéw): Informatyka

4. Nadzér nad realizacjg przedmiotu:
e Instytut/Inna jednostka: Instytut Informatyki i Mechatroniki

e (Osoba odpowiedzialna za przedmiot: Uniszkiewicz Cezary, mgr
e Osoby wspodtpracujgce przy opracowaniu programu przedmiotu:

ie i technologie WWW

5. Liczba godzin i formy zajeé dydaktycznych dla poszczegdlnych systemdw studidw oraz rygor zaliczenia

Zajecia dydaktyczne z udziatem prowadzacego
Forma Razem
zajet Zajecia
Forma PWS | ECTS ™ . PWS|ECTS| .. |[PWS|ECTS| .. |PWS|ECTS] .. PWS|ECTS| .. [PWS|ECTS PWS ECTS ECTS
studiow laboratoryjne
Stacjonarne 36 39
3
Niestacjonarne 24 51
Rygor zaliczenie
zaliczenia na ocene

6. Naktad pracy studenta — bilans punktéw ECTS

1 punkt ECTS odpowiada 25-30 godzinom pracy studenta potrzebnej do osiggniecia zaktadanych efektow

uczenia sie z uwzglednieniem pracy wtasnej studenta

Godzinowe obcigzenie
Aktywnos¢ studenta
(nalezy podac prace wtasciwe dla przedmiotu) (stacjonarne/niestacjonarne)

[h]
Udziat w laboratorium 36/24
Samodzielne studiowanie tematyki przedmiotu 12/12
Przygotowanie sie do zajec laboratoryjnych 25/37
Udziat w egzaminie /zaliczeniu 2/2
Sumaryczne obcigzenie praca studenta (NPS) 75/75
Punkty ECTS 3
* Obcigzenie studenta zwigzane z zajeciami praktycznymi 75/75
Obcigzenie studenta na zajeciach wymagajacych bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich 36/24

7. Uwagi realizacyjne: rekomendowana dtugos¢ trwania (semestry), rekomendowane wymagania wstepne,

relacje pomiedzy formami zajec:
Kurs Inzynierski, Programowanie Strukturalne i Obiektowe.

Rekomendowana dtugos¢ trwania wynika z planu studiow

8. Szczegdtowe efekty uczenia sie — wiedza, umiejetnosci i kompetencje spoteczne

Szczegotowe efekty uczenia sie dla przedmiotu

Metody weryfikowania

Forma zajec Metody ksztatcenia sprawdzania, oceniania
Symbol efektu Opis efektu i v (sp L )
efektow uczenia sie
Wiedza
Zna i rozumie zagadnienia zwigzane z Zaiecia metody poszukujace Ocena wykonania zadan programistycznych
K_W10 programowaniem strukturalnym i I . w ramach laboratorium
laboratoryjne

obiektowym w jezyku C# i Java.

Umiejetnosci

Rozwiazuje postawione przed nim zadania metody poszukujace
K_Uo04 inzynierskie z wykorzystaniem platformy
Arduino. Lo
Potrafi zaprojektowac i zaprogramowac Zajecia
laboratoryjne

proces poruszania sie platformy mobilnej, z
wykorzystaniem srodowiska Arduino IDE i
uktadéw prototypowych Arduino.

K_U16

Ocena wykonania zadan programistycznych
w ramach laboratorium

Kompetencje spoteczne
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9. Zasady/kryteria oceniania dla kazdej formy ksztatcenia i poszczegdlnych ocen

Punktacja:
0% - 50% ndst 81% - 90% db
51% - 70% dst 91% - 93% db+
71% - 80% dst+ 94% - 100% bdb
Zajecia laboratoryjne:
Aktywnos¢ Oceny Obliczenia Do koricowej
Ocena wykonania bdb (5) 5*%50% 2,5
éwiczen na
zajeciach
Ocena aktywnosci bdb (5) 5*30% 1,5
na zajeciach -
merytorycznego
wktadu w dyskusje
Obecnos¢ na 80% zajec Udziat obecnosci =0,80*5 0,5
->4,0¥10%
Wynik korncowy 5

10. Tresci ksztatcenia wraz z forma zajeé, na ktorej sg realizowane
(Zajecia laboratoryjne)
1. Wrowadzenie do srodowiska obliczeniowego Mathworks Matlab;
2. Wprowadzenie do platformy Arduino i Srodowiska Ardunio IDE;

3. Sterowanie ruchem robota mobilnego w uktadzie otwartym. Wymuszenie trajektorii ruchu wzdtuz linii proste;j,
po okregu, po prostokacie.

4. Zadanie $ledzenia linii. Odczyt i interpretacja wartosci sygnatow pochodzacych z czujnikdw linii. Kalibracja
czujnikow linii;
5. Sterowanie ruchem robota w ukfadzie zamknietym. Zastosowanie sprzezenia zwrotnego od enkoderéw

umieszczonych na watach silnikdw w celu korekty biezgcej trajektorii ruchu. Odometria;

6. Pomiar odlegtosci od przeszkody. Odczyt i interpretacja wartosci z czujnikdow zdarzeniowych oraz czujnikéw
odlegtosci (optycznych, ultradZzwiekowych);

7. Omijanie przeszkéd. Student tworzy kod programu dla platformy mobilnego, ktéry pozwala na omijanie
przeszkdd znajdujgcych sie przed robotem dziatajgcym w trybie autonomicznym. Student tworzy kod
umozliwiajacy poruszanie sie platformy w ustalonej odlegtosci od Sciany;

8. Mapy. Realizacja zadania eksploracji labiryntu (maze) — zadaniem platformy mobilnej jest znalezienie $ciezki
prowadzgcej do wnetrza labiryntu (maze). Optymalizacja ze wzgledu na kryterium najkrétszej sciezki;

9. Nawigacja inercyjna. Wykorzystanie akcelerometru do okreslenia predkosci oraz potozenia platformy mobilnej;
10. Zaawansowane systemy nawigacji — wykorzystanie sygnatu z GPS;
11. Filtr Kalmana. Budowa kodu dla platformy mobilnej, ktéry wykorzystuje filtr Kalmana do poprawy jakosci
estymacji predkosci oraz potozenia platformy mobilne;j.
11. Wymagane srodki dydaktyczne

Laboratorium — laboratorium specjalistyczne

12. Literatura przedmiotu:
a. Literatura podstawowa:
Exploring Arduino ; tools and techniques for engineering wizardry, Blum Jeremy, Indianapolis, 2013
a. Literatura uzupetniajaca:
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Arduino i Android Niesamowite Projekty, Simon Monk, Gliwice, 2012, Helion

b. Netografia:

13. Dostepne materiaty dydaktyczne z podziatem na formy zajec (autorskie zestawiania materiatow

dydaktycznych, materiaty e-learningowe, itp.)

14. Osoby realizujgce poszczegdlne formy ksztatcenia

Forma ksztatcenia

Imie i nazwisko

. Wyktad

. Zajecia laboratoryjne

Uniszkiewicz Cezary, mgr

. Cwiczenia

. Zajecia projektowe

. Zajecia warsztatowe

. Gra symulacyjna

. Lektorat jezykowy
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. Praktyki




