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W ramach zajęć laboratoryjnych do wykonania są cztery ćwiczenia o rosnącym stopniu trudności. Ich celem jest zapoznanie użytkownika z podstawami środowiska symulacyjnego CoppeliaSim oraz wybranymi zagadnieniami z robotyki mobilnej. Dwa pierwsze ćwiczenia dotyczą robotów kołowych z najbardziej rozpowszechnionym wśród takich robotów napędem różnicowym, dwa kolejne – sześcionożnego robota kroczącego. W ramach dwóch pierwszych ćwiczeń, roboty będą oprogramowywane wyłącznie z użyciem środowiska CoppeliaSim i wykorzystywanego przez nie języka programowania Lua. Dwa kolejne ćwiczenia będą realizowane z poziomu języka C++, co będzie wymagało dodatkowych narzędzi i plików konfiguracyjnych oraz współpracy na styku języka Lua i C++.
 W pierwszym ćwiczeniu użytkownik buduje, a następnie oprogramowuje prostego robota, który realizuje proste zadania ruchowe. Użytkownik dokonuje także wizualizacji trajektorii robota oraz wybranych parametrów jego ruchu, takich jak prędkość czy położenie. Na tej podstawie użytkownik tworzy proste funkcje wysterowujące robota, dzięki którym robot jest w stanie w przybliżeniu zrealizować zadaną trajektorię.
 Drugie ćwiczenie zakłada wykorzystanie gotowego robota o napędzie różnicowym wyposażonego w czujniki wizyjne. Jest to typowy robot do zadania śledzenia linii. Zadaniem użytkownika jest takie zaprogramowanie robota, aby jak najszybciej i jak najpłynniej pokonał on wyznaczoną trasę w postaci linii na podłodze. Użytkownik najpierw zaimplementuje prosty algorytm typu włącz-wyłącz, a następnie przejdzie ro realizacji regulatora proporcjonalnego oraz typowego regulatora PID. Dobór optymalnych nastaw tego ostatniego jest istotną częścią tego ćwiczenia.
 Ćwiczenie trzecie pokazuje sposób budowy i wysterowania złożonego robota kroczącego o 18 stopniach swobody. Takiego robota nie da się zrobić z podstawowych elementów dostępnych w ramach symulatora CoppeliaSim – konieczne jest użycie zewnętrznych narzędzi do modelowania 3D i import stworzonych tam komponentów. Ze względu na złożoność i czasochłonność całego procesu, w ramach ćwiczenia …coś tu trzeba opisać
 Ostatnie, czwarte ćwiczenie dotyczy zaawansowanego sterowania robotem kroczącym…
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