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1. Informacje podstawowe

Kierunek studiow Cykl ksztatcenia (nabor)
mechatronika 2024/25
Specjalno$¢: mechatronika przemystowa Kod przedmiotu

Jednostka zarzadzajaca kierunkiem studiow 03MCHMPRZS.DI6D.1528.24

Wydziat Inzynierii Mechanicznej Jezyki wyktadowe

Poziom studiéw polski

drugiego stopnia (mgrinz.) Obligatoryjnos¢

Profil studiéw Obligatoryjny specjalnosciowy

Profil ogélnoakademicki Blok zajeciowy

Forma studiéw Przedmioty specjalnosciowe

studia stacjonarne

Wymagania wstepne

Przedmioty Jezyki programowania, Algorytmy i struktury danych
wprowadzajace

Koordynator Krzysztof Nowicki

Okres Forma zaliczenia

Semestr 2 Zaliczenie na ocene

Forma prowadzenia i godziny zaje¢
Wyktad: 30

Cwiczenia audytoryjne: 15

Cwiczenia laboratoryjne: 30

Wygenerowano: 2025-05-22 08:56

Liczba

punktow ECTS

5.0

1/5



Okres
Semestr 3

Kod

Wiedza:
W1

w2

Forma zaliczenia
Egzamin

Forma prowadzenia i godziny zaje¢
Wyktad: 30
Cwiczenia projektowe: 15

2. Efekty uczenia sie dla przedmiotu

Odniesienie
Opis efektéw uczenia sie do kierunkowych
efektow uczenia sie

Posiada wiedze na temat mozliwosci zastosowania MCH_02 K W01
systeméw do szybkiego programowania systemoéw
mechatronicznych w oparciu o system ROS.

Posiada wiedze na temat metod modelowania MCH_02_K_ W04
systeméw informatycznych w oparciu o jezyk UML.

Umiejetnosci:

ul

u2

Potrafi samodzielnie opracowac oprogramowanie MCH_02_K U04
urzadzenia mechatronicznego w oparciu o system

ROS.

Potrafi samodzielnie opracowa¢ model systemu MCH_02_K U05

informatycznego w jezyku UML.

Kompetencje spoteczne:

K1

Lp.

Potrafi samodzielnie skorzysta¢ z dostepnych Zrédet MCH_02_K K02
informacji w celu szybkiej optymalizacji istniejacego
oprogramowania systemu mechatronicznego.

3. Tresci programowe

Tresci programowe Formy zajec

Wprowadzenie do ROS (Robotic Operation System). Wyktad
Elementy systemu ROS - tematy, komunikaty, wezty,
nodelets. Srodowisko pracy systemu ROS. Srodowisko
uruchomieniowe. Symulator Gazebo. Struktura
pakietéw. Biblioteki programistyczne ROS dla C++
oraz Python. Serwer parametréw systemu ROS.
Symulator RViz. System transformacji ROS.
Przegladarka sieci ROS - rqt. Modele robotéw URDF
oraz Srodowisko symulacji SDF. Ustugi i akcje systemu
ROS. Sterowanie uptywem czasu. Pliki komunikatéw.
Wprowadzenie do systemu ROS 2.

Konfiguracja maszyn wirtualnych do obstugi systemu Cwiczenia audytoryjne
ROS. Uruchomienie $rodowiska programistycznego.

Uruchomienie symulacji prostego robota kotowego w

$rodowisku ROS.

Wygenerowano: 2025-05-22 08:56

Liczba
punktow ECTS
2.0

Odniesienie
do charakterystyk
PRK

P7S_WG P7S_WK
P7S_WG_inz

P7S_WG P7S_WG_inz

P7S_UW P7S_UK P7S_UO
P7S_UW_inz

P7S_UW P7S_UO P75_UU

P7S_UW_inz

P7S_KK P7S_KR

Efekty uczenia sie dla
przedmiotu

W1, W2, K1

ul, U2, K1
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Lp. Tresci programowe

3. Uruchomienie Srodowiska programowania robotéw Cwiczenia laboratoryjne | U1, U2, K1

Formy zajec

przemystowych Movelt dla systemu ROS 1 lub 2
wykonanie ¢wicze¢ zwigzanych z planowaniem ruchéw
robota w srodowisku symulacyjnym.

4, Opracowanie symulacji wtasnego robota lub Cwiczenia projektowe Ul, U2, K1

urzadzenia mechatronicznego.

5. Podstawy modelowania w jezyku UML. Diagramy Wyktad W1, W2, K1

przypadkéw uzycia. Diagramy aktywnosci. Diagramy
sekwencji. Diagramy komunikacji. Przeglagdowe
diagramy interakcji. Diagramy czasowe. Diagramy
maszyny stanowej. Diagramy pakietéw. Daigramy
komponentéw. Diagramy wdrozenia. Diagramy

struktur ztozonych.

6. Opracowanie projektu wtasengo systemu Cwiczenia projektowe U1, U2, K1

informatycznego w oparciu o jezyk UML w systemie

Visual Paradigm.

Efekty uczenia sie dla
przedmiotu

4. Metody prowadzenia zaje¢, weryfikacji efektow uczenia sie i warunki zaliczenia

Semestr 2

Forma zajed

Wyktad

Cwiczenia audytoryjne

Cwiczenia laboratoryjne

Wygenerowano: 2025-05-22 08:56

Metody prowadzenia zajec:

Wykfad, Case study

Metody (sposoby) weryfikacji:

Zaliczenie pisemne

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Wymagane uzyskanie 50% punktéw z pytan egzaminacyjnych
Metody prowadzenia zajec:

Case study

Metody (sposoby) weryfikacji:

Sprawdzian zdolnosci metodycznych i umiejetnosci technicznych
Warunki zaliczenia przedmiotu:

Uruchomienie symulacji robota w systemie ROS

Metody prowadzenia zajec:

Cwiczenia laboratoryjne

Metody (sposoby) weryfikacji:

Sprawdzian zdolnosci metodycznych i umiejetnosci technicznych

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Opracowanie planu funkcjonowanie robota przemystowego w systemie ROS

Udziat:
100%

Udziat:
100%

Udziat:
100%

3/5



Semestr 3

Forma zaje¢

Wyktad

Cwiczenia projektowe

Efekt
uczenia
sie dla

przedmiot | zajiczenie pisemne
u

W1 X
W2 X
ul
u2
K1

Literatura podstawowa

B WN P

Professional, 2005.

5. Eric ). Naiburg, Robert A. Maksimchuk: UML dla zwyktych Smiertelnikéw. PWN, 2007.

Literatura uzupetniajaca

Metody prowadzenia zajec:

Wyktfad, Case study

Metody (sposoby) weryfikacji:

Egzamin pisemny

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Uzyskanie 50% punktéw z pytah egzaminacyjnych

Metody prowadzenia zajec:

Projekt

Metody (sposoby) weryfikacji:

Projekt

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Udziat:
100%

Udziat:
100%

Wykonanie projektu systemu informatycznego w jezyku UML

Sprawdzian zdolno$ci metodycznych i umiejetnosci

1. Strona projektu ROS: www.ros.org
2. Strona projektu UML: www.uml.org

Wygenerowano: 2025-05-22 08:56

Metody (sposoby) weryfikacji

technicznych

5. Literatura

Anis Koubaa, Robot Operating System (ROS). The Complete Reference (Volume 1
Anis Koubaa, Robot Operating System (ROS). The Complete Reference (Volume 2
Anis Koubaa, Robot Operating System (ROS). The Complete Reference (Volume 3
G. Booch, J. Rumbaugh, I. Jacobson I: The Unified Modeling Language User Guide (2nd Edition). Addison-Wesley

Egzamin pisemny | Projekt

X
X
X
Springer 2016
Springer 2017
Springer 2018
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6. Naktad pracy studenta - bilans godzin i punktéw ECTS

Aktywnos¢ studenta

. Wyktad
Zajecia prowadzone
z bezposrednim udziatem Cwiczenia audytoryjne
nauczyciela akademickiego -
lub innych oséb Cwiczenia laboratoryjne

rowadzacych zajecia .
P acy & Cwiczenia projektowe

Studiowanie literatury
Konsultacje

Praca wtasna studenta Przygotowanie do zaliczenia
Przygotowanie projektu
Przygotowanie do egzaminu

taczny naktad pracy studenta

Liczba punktow ECTS

* Godzina (dydaktyczna) oznacza 45 minut

Wygenerowano: 2025-05-22 08:56

Obcigzenie
studenta
Liczba godzin
60

15

30

15

15

20

5

40

10

210

5/5



