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Cel przedmiotu: 
<P>Celem przedmiotu jest zapoznanie z zaawansowanymi problemami planowania działań, programowania i sterowania autonomicznych robotów. Wykład składa się z dwóch części. W pierwszej omawiane są zagadnienia samo-lokalizacji robota mobilnego w znanym lub czę
Treści kształcenia: 
 <P>W ramach ćwiczeń laboratoryjnych wymagana jest realizacja zadania polegającego na programowej implementacji wybranych algorytmów: samolokalizacji robota, tworzenia map środowiska, planowania ścieżek ruchu z wykorzystaniem metod geometrycznych i topolog 
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<P> Podstawowa</P> <OL><LI>W. Szynkiewicz:<I> Nawigacja robotów autonomicznych,.</I> rozszerzony konspekt wykładu (dostępny na stronie internetowej przedmiotu). </LI> <LI>C.Zieliński, W.Szynkiewicz: <I>System MRROC++ dla robota IRp-6.</I> Raport IAiIS, Wa
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