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Wyklad:

Elementy kinematyki robotow mobilnych, kinematyka robota mobilnego dwukotowego.

Robot mobilny Pioneer 2DX. Sterowanie i komunikacja robota z komputerem nadrzgdnym.
Sterowanie robota za pomoca srodowiska Saphira/Aria. Jgzyk programowania Colbert.
Sterowanie robota z wykorzystaniem Matlab-a.

Czujniki i sensory robotéw mobilnych. Czujniki i sensory robota Pioneer 2DX: czujniki
ultradzwigkowe, skaner laserowy, kamery cyfrowe, cyfrowe kamery aktywne, skaner laserowy,
kamery dookolne.

Algorytmy planowania bezkolizyjnej sciezki.

Algorytmy detekcji i omijania przeszkod stacjonarnych oraz dynamicznych.

Nawigacja pojazdami autonomicznymi.

Podstawy metod rozpoznawania otoczenia, algorytmy percepcji otoczenia. Budowa obrazow
cyfrowych w oparciu o dane pochodzace z czujnikow robota. Metody integracji danych z
czujnikow robota.

Przetwarzanie i analiza obrazéw cyfrowych dla potrzeb autonomicznej nawigacji. Komunikacja-
cztowiek-maszyna.

Budowa mapy otoczenia. Lokalizacja robota mobilnego w znanym i nieznanym $rodowisku.
Algorytmy SLAM.

Systemy wielorobotowe. Systemy agentowe.

Zastosowania robotow mobilnych w przemysle, medycynie. Roboty ustugowe, pomoc osobom




niepelnosprawnym. 30
Cwiczenia:
Laboratorium: 15

Wybrane algorytmy nawigacji i budowy mapy otoczenia i ich praktyczna realizacja/symulacja za
pomaca robota Pioneer 2DX.

Dyzury dydaktyczne (konsultacje): w terminach podanych w harmonogramie pracy jednostki
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Laboratorium: przygotowanie programu (samodzielnie lub w max. 2-osobowym zespole)

WYKAZ LITERATURY PODSTAWOWEJ

Materiaty konferencyjne "IEEE Int. Conf. on Robotics and Automation"
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