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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Elektryczny

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Programowanie robotéw i planowanie zadan 1010334471010332292
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Informatyka ogélnoakademicki 4]7

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien niestacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 16  Cwiczenia: -  Laboratoria: 12  Projekty/seminaria: - 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
inny ogélnouczelniany
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 4 100%
nauki techniczne 4 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Pawet Drapikowski

email: pawel.drapikowski@put.poznan.pl
tel. 61 6652874

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. K_WO02: ma podstawowg wiedze w zakresie fizyki, obejmujgca mechanike, termodynamike,

1 Wiedza: optyke, elektrycznos¢, magnetyzm, fizyke jadrows, fizyke ciata statego, w tym wiedze
niezbedng do zrozumienia zjawisk fizycznych wystepujgcych w uktadach elektronicznych
K_WO03: ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki ogélnej:
statyki, kinematyki oraz dynamiki, w tym wiedze niezbedng do zrozumienia zasad modelowania
i konstruowania prostych systeméw mech.

K_UO01: potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada

2 Umiejetnosci: umiejetnosci samoksztaicenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych
K_U03: potrafi opracowac dok. i przedstawi¢ prezentacje wynikéw dotyczgcg realizacji zadania
inz.

K_U04: postuguje sie jezykiem ang. na poziomie B2 wystarczajagcym do porozumiewania sie, a
takze czytania ze zrozumieniem kart katalogowych, not aplikacyjnych, instrukcji obstugi
urzadzen oraz opiséw narzedzi informatycznych

3 Kompetencje | K_K02: posiada $wiadomo$é waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
spoleczne inzynierskiej w tym jej wptyw na $rodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos$¢ za
podejmowane decyzje

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentdw z podstawami programowania robotéw przemystowych. Podstawy teoretyczne
ilustrowane sg przyktadami i ¢wiczeniami praktycznymi z wykorzystaniem robota przemystowego Kuka KR200.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma uporzadkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu matematycznego, zasad
dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych; ma elementarng wiedze z zakresu opisu matematycznego,
whasnosci oraz zasad dziatania i programowania prostych robotéw mobilnych - [K_WO07]

2. Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie budowy, zastosowania i sterowania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki -
[K_W19]

3. Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki - [K_W21]

Umiejetnosci:
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1. Posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotéw manipulacyjnych; potrafi
utworzyé, przetestowac i uruchomic prosty program ruchu dla manipulatora przemystowego; potrafi rozwigza¢ podstawowe
zadania zwigzane z kinematyka robotéw - [K_U08]

2. Potrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki i robotyki - [K_U21]
3. Potrafi stosowac¢ zasady bezpieczenstwa i higieny pracy - [K_U23]

Kompetencje spoteczne:

1. Posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy mogg funkcjonowac, przestrzegania
zasad etyki zawodowej i poszanowania réznorodnosci pogladéw i kultur - [K_KO04]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Wyktad: zaliczenie pisemne (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu podstaw programowania robotéw przemystowych.

Laboratorium: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu programowania robota Kuka, oceny ze sprawdzianow i
sprawozdan.

Tresci programowe

Wyktad. Zapoznanie z zasadami bezpieczenstwa na stanowisku z robotem przemystowym. Rézne reprezentacje orientacji.
Zastosowanie kwaternionéw do interpolacyjnego wyznaczania orientacji. Jacobian analityczny i geometryczny oraz
osobliwo$ci manipulatoréw. Struktury sprzetowe i oprogramowanie sterownikéw manipulatoréw. Sterowanie reczne i podstawy
programowania manipulatoréw na przyktadzie robota przemystowego Kuka KR200. Planowanie trajektorii w przestrzeni
wewnetrznej i zewnetrznej z zachowaniem ciggtosci predkosci i przyspieszen. Obstuga zewnetrznych urzadzen i sygnatéw
sensorycznych.Laboratorium. Sterowanie robotem przemystowym w trybie recznym w réznych uktadach wspétrzednych.
Kalibracja robota i narzedzia. Zapis i uruchamianie programu robota. Interakcja z urzgdzeniami zewnetrznymi. Wykonywanie
obliczen symulacyjnych w systemie Robotics Toolbox.

Literatura podstawowa:
1. J.J. Craig, Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, Warszawa WNT.
2. Dokumentacja techniczna dotyczgca robotow Kuka.

Literatura uzupetniajaca:
1. K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wroéblewski, Modelowanie i sterowanie robotéw, WN PWN Warszawa.
2. Dokumentacja systemu Robotics Toolbox.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktad 16
2. Laboratorium 8
3. Przygotowanie do egzaminu/zaliczenie wykfadu 15
4. Przygotowanie do ¢wiczen i wykonanie sprawozdan 30
5. Egzamin i konsultacje 6

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 74
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30
Zajecia o charakterze praktycznym 24
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