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1. Nazwa przedmiotu: PROGRAMOWANIE ROBOTOW
LEGO MINDSTORMS NXT

2. Kod przedmiotu:

3. Karta przedmiotu wazna od roku akademickiego: 2012/

2013

4. Forma ksztalcenia: studia drugiego stopnia’

5. Forma studiéw: niestacjonarne (zaoczne)®

6. Kierunek studiow: INFORMATYKA

(SYMBOL WYDZIALU)

7. Profil studiéw: ogélnoakademicki

8. Specjalnosé:

9. Semestr: 4

10. Jednostka prowadzaca przedmiot: Instytut Informatyki

11. Prowadzacy przedmiot: dr inz. Piotr Czekalski

12. Przynalezno$¢ do grupy przedmiotéw:

Przedmioty kierunkowe

13. Status przedmiotu: wybieralny

14. Jezyk prowadzenia zajeé: Polski

15. Przedmioty wprowadzajace oraz wymagania wstepne: podstawowa wiedza z zakresu systemow

mikroprocesorowych 1 wbudowanych, programowanie w jezyku C#, programowanie w jezyku Java

16. Cel przedmiotu: Celem przedmiotu jest zapoznanie studenta z platforma Mindstorms NXT jako
przyktadowg platforma tworzenia robotéw mobilnych, sterowanych systemem wbudowanym oraz
opracowywaniem i implementacja algorytméw w jezykach semantycznych jak i sterowanych
przeptywem danych dla tej platformy. W trakcie wyktadow stuchacze uzyskaja informacje na temat

budowy i mozliwo$ci programowania modeli robotéw na platformie Mindstorms NXT.

17. Efekty ksztalcenia:’

Nr Opis efektu ksztatcenia Metoda sprawdzenia

Forma

efektu ksztalcenia | prowadzenia zaje¢ | dla kierunku studiow

Odniesienie do efektow

! wybraé wlasciwe
% nalezy wskaza¢ ok. 5 — 8 efektow ksztalcenia



1 Student posiada wiedzg z
zakresu programowania
mobilnej platformy Mindstorms
NXT. Potrafi programowacé
modele robotow z
uwzglednieniem zjawisk
fizycznych, specyfiki
programowania systemow
wbudowanych oraz zna rdzne
techniki programowania
robotéw miniaturowych.

Ocena z zajeé
laboratoryjnych.
Ocena z testu
pisemnego z czgsci
wyktadowe;j.

Wyktad i

laboratorium.

T2A_W02, T2A_W06

2 Student posiada wiedzg
Zwigzang ze sposobem
interakcji robota z otoczeniem
w szczegolnosci z
wykorzystaniem sensoro6w
wielkosci fizycznych oraz zna
specyfike pomiaréw i techniki
pomiardéw réznych wartosci
fizycznych w kontekscie
konstrukcji i programowania
systemow wbudowanych
sterujacych robotem.

Ocena z zajec
laboratoryjnych.
Ocena z testu
pisemnego z czesci
wyktadowe;j.

Wyklad,

laboratorium.

T2A_WO1
T2A_W04

3 | Student potrafi uczestniczy¢ w
pracach zespotu tworzacego i
programujacego roboty mobilne
Mindstorms.

Ocena z zajeé
laboratoryjnych.

Laboratorium.

T2A_U01, T2A_U09,
T2A_U11

18. Formy zaje¢ dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

wW. Cw. L. P.

Sem. 15/0/30/0/0




19. Tresci ksztalcenia:
Wyktad:

# Zastosowania robotdéw - dlaczego akurat platforma NXT?

# Konstrukcja jednostki centralnej NXT Intelligent Brick, interfejsy komunikacyjne. Specyfikacja
jednostki centralnej oraz jej mozliwosci.

# Przeglad dostepnych sensoréw i elementéw wykonawczych.

# Zagadnienia zwigzane z konstrukcja robotow na platformie Mindstorms NXT — teoria vs fizyka.

# Prezentacja otwarta — platforma sprzgtowa Mindstorms NXT — Hardware Development Kit.

# Przeglad popularnych konstrukcji robotow.

# Modele programowania robotow Mindstorms NXT. Programy wbudowane w jednostke¢ centralna
oraz programy obliczane zdalnie. Programy szeregowe i rownolegte, kalibracja sensoréw i elementow
wykonawczych, fizyczny punkt startowy. Bezprzewodowa komunikacja z innymi jednostkami
centralnymi w protokole Bluetooth.

# Programowanie robotéw w jezyku NXT-G.

# Programowanie robotéw w $rodowisku Microsoft Robotics Studio z wykorzystaniem Visual
Programming Language (VPL) oraz w jezyku C#.

# Programowanie robotéw z wykorzystaniem maszyny wirtualnej Java dla jednostki centralnej NXT
Intelligent Brick.

Laboratorium:

Celem laboratorium jest praktyczne zapoznanie studentéw z platformg Mindstorms NXT. Laboratorium

jest wyposazone w 4 kompletne platformy Mindstorms NXT, kazda wyposazona w NXT Intelligent

Brick, komplet sensoréw, komplet elementow wykonawczych i ok. 1200 klockéw do budowy robota.
Nowoczesne stacje robocze PC z oprogramowaniem LabVIEW, Microsoft Robotics Studio i

interfejsami komunikacyjnymi Bluetooth:

1. Programowanie robotow w jezyku NXT-G — proste operacje na popularnych modelach robotoéw.

2. Programowanie robotow w pakiecie Microsoft Robotics Studio - proste operacje na popularnych modelach.
3. Programowanie robotow z wykorzystaniem wirtualnej maszyny Java.

4. Komunikacja bezprzewodowa pomiedzy robotami oraz pomiedzy robotem i jednostka centralna.

5-7. Programowanie zaawansowane — Sledzenie $ciezki, programowanie abstrakcyjne z wykorzystaniem pilotow i
nawigatoréw, komunikacja pomigdzy jednostkami opcjonalnie algorytmy sterowania gestami.

Wyszukiwanie przeszkdd i poruszanie si¢ w nieznanym terenie.
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Creating Cool MINDSTORMS NXT Robots, Daniele Benedettelli, Apress, 2008.

LEGO Mindstorms NXT-G Programming Guide, Jim Kelly, Apress, 2007.

LEGO Mindstorms NXT: The Mayan Adventure, James Floyd Kelly, Apress, 2006.

Advanced NXT: The Da Vinci Inventions Book, Matthias Paul Scholz, Apress, 2007.

Extreme NXT: Extending the LEGO Mindstorms NXT to the Next Level, Michael Gasperi, Philippe
E. Hurbain, and Isabelle L. Hurbain, Apress, 2007.

The LEGO MINDSTORMS NXT Zoo! - A Kid-Friendly Guide to Building Animals with the NXT
Robotics System, Fay Rhodes, No Starch Press, 2008.

Building Robots with LEGO Mindstorms NXT, Mario Ferrari, Guilio Ferrari, and David Astolfo,
Syngress, 2007.

The Unofficial LEGO MINDSTORMS NXT Inventor's Guide, David J. Perdue, No Starch Press,
2007.

Maximum LEGO NXT: Building Robots with Java Brains, Brian Bagnall, Variant Press, 2007.
On-line: LeJOS Tutorial, http://lejos.sourceforge.net/nxt/nxj/tutacrial/index.htm, August 2011.
On-line: NXJ API, http://lejos.sourceforge.net/nxt/nxj/api/index.html, August 2011.

On-line: PC NXJ API: http://lejos.sourceforge.net/nxt/pc/api/index.html, August 2011.

On-line: http://msdn.microsoft.com/en-us/robotics/default.aspx, Microsoft, January 2009.
On-line: Simply Sim..., http://www.simplysim.net/index.php?scr=scrViewNews&t=2&idnews=18,
January 20009.

Programming Microsoft Robotics Studio, Sara Morgan, MS Press, 2008.

The LEGO Mindstorms NXT ldea Book: Design, Invent, and Build, Martijn Boogaarts, Jonathan A.
Daudelin, Brian L. Davis, Jim Kelly, Lou Morris, Fay and Rick Rhodes, Matthias Paul Scholz,
Christopher R. Smith, Rob Torok, Chris Anderson, No Starch Press, 2008.

Claudia Frischknecht & Thomas Other: LEGO Mindstorms NXT — Next Generation —, Christian
Plessl, Andreas Meier, Dr. Lothar Thiele, Institut fiir Technische Informatik und
Kommunikationsnetze, Swiss Federal Institute of Technology, 2006.

LEGO Mindstorms NXT Power Programming: Robotics in C, John C. Hansen, Variant Press, 2007.
Professional Microsoft Robotics Developer Studio, Kyle Johns, Trevor Taylor, Wrox, 2008.
On-line: http://mindstorms.lego.com/Overview/NXTreme.aspx, August 2009.

On-line: http://en.wikipedia.org/wiki/Lego_Mindstorms, August 2009.

On-line: http://mynxt.matthiaspaulscholz.eu/tools/, August 2009.

On-line: http://www.lugnet.com/robotics/nxt/interesting, October 2011.

On-line: http://www.ni.com/academic/mindstorms/, October 2011.

On-line: http://zone.ni.com/devzone/cda/tut/p/id/9079#toc0, October 2011.

22. Literatura uzupelniajaca:




23. Naklad pracy studenta potrzebny do osiagni¢cia efektow ksztalcenia

Lp. Forma zaje¢ Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta
1 Wyktad 15/0
2 Cwiczenia 0/0
3 Laboratorium 30/0
4 Projekt 0/0
5 Seminarium 0/0
6 Inne 0/0
Suma godzin 0/0

24. Suma wszystkich godzin: 45

25. Liczba punktéw ECTS:* 1

26. Liczba punktow ECTS uzyskanych na zajeciach z bezposrednim udzialem nauczyciela akademickiego 1

27. Liczba punktéw ECTS uzyskanych na zajeciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty) 1

26. Uwagi:

(data i podpis prowadzgcego)

%1 punkt ECTS — 30 godzin.

Zatwierdzono:

(data i podpis dyrektora instytutu/kierownika katedry/
Dyrektora Kolegium Jezykéw Obcych/kierownika lub
dyrektora jednostki miedzywydziatowej)




