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Wymagania wstępne: 
 Wymagana jest umiejętność programowania strukturalnego oraz podstawowa wiedza o programowaniu obiektowym (najlepiej w języku C), a także znajomość środowiska MS Visual Studio oraz Matlaba. Pożądana, lecz nie niezbędna jest znajomość podstaw robotyki i elementów przetwarzania obrazów.
Limit liczby studentów: 

Cel przedmiotu: 
Umiejętność sterowania robotem o napędzie różnicowym z wykorzystaniem czujników. 
Treści kształcenia: 
Wykład: Każdy wykład trwa 2 godziny lekcyjne, 1 godzina pozostaje na sprawy organizacyjne i test.
1. Lokomocja robotów mobilnych 
a. Roboty kroczące 
b. Roboty kołowe 
2. Kinematyka robotów mobilnych 
a. Modele kinematyki 
b. Manewrowość robotów 
3. Percepcja robotów 
a. Taksonomia czujników 
b. Wykorzystanie wizji 
4. Sterowanie efektorami 
a. Układy sterowania 
b. Sterowanie silnikami prądu stałego i serwomechanizmami 
5. Oprogramowanie robotów (struktura i metody programowania)
a. Lego NXT
b. Pionier 3DX
6. Lokalizacja robotów 
a. Odometria 
b. Metody znacznikowe 
c. Mapy otoczenia i podejście probabilistyczne 
7. Nawigacja robotów 
a. Metody omijania przeszkód 
b. Algorytmy planowania ścieżki
Laboratorium
Do wykonania są 4 trzygodzinne ćwiczenia spośród 9 zaproponowanych. Pozostałe 3 godziny przeznaczone są na zajęcia organizacyjne, zaliczenie i ew. poprawki.
Ćwiczenia:
1. Badanie sensorów i efektorów 
2. Analiza lokalizacji odometrycznej prostego robota o napędzie różnicowym 
3. Opracowanie algorytmu śledzenia linii dla prostego robota o napędzie różnicowym
4. Sterowanie behawioralne prostego robota o napędzie różnicowym 
5. Zapoznanie się i sterowanie zaawansowanym robotem o napędzie różnicowym
6. Opracowanie algorytmu ruchu nóg dla sześcionożnego robota kroczącego
7. Kinematyczne sterowanie robotem o napędzie różnicowym (symulacja)
8. Probabilistyczne podejście do lokalizacji robotów (symulacja)
9. Znajdowanie drogi w labiryncie (symulacja)
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