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STUDY MODULE DESCRIPTION FORM

Name of the module/subject Code
Advanced methods of robot programming and task planing 1010332231010335634
Field of study Profile of study Year /Semester
(general academic, practical)
Automatic Control and Robotics (brak) 2/3
Elective path/specialty Subject offered in: Course (compulsory, elective)
Robotics Polish obligatory
Cycle of study: Form of study (full-time,part-time)
Second-cycle studies full-time
No. of hours No. of credits
Lecture: 30  Classes: - Laboratory: 30  Project/seminars: - S
Status of the course in the study program (Basic, major, other) (university-wide, from another field)
(brak) (brak)
Education areas and fields of science and art ECTS distribution (number
and %)
technical sciences 5 100%

Responsible for subject / lecturer:

dr hab. inz. Pawet Drapikowski

email: pawel.drapikowski@put.poznan.pl
tel. 616652874

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Prerequisites in terms of knowledge, skills and social competencies:

K_WO01: Ma poszerzong i pogtebiona wiedze z zakresu wybranych dziatbw matematyki

K_WO03: ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki
ogdlnej: statyki, kinematyki oraz dynamiki, w tym wiedze niezbedng do zrozumienia zasad
modelowania i konstruowania prostych systeméw mechanicznych.

1 Knowledge

. K_UO01: potrafi pozyskiwa¢ informacje z lit., baz danych i innych zrédet; posiada umiejetnosci

2 Skills samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych

K_U03: potrafi opracowac dok. i przedstawi¢ prezentacje wynikéw dotyczacg realizacji zadania
inz.

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

3 Social K_KO02: posiada swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
: inzynierskiej w tym jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos$¢ za
competencies podejmowane decyzje.

Assumptions and objectives of the course:

To familiarize students with advanced methods of task planning and robot programming including workspace sharing in
multirobot cell. lllustrated examples of the theoretical basis and practical exercises using Kuka KR200 robot and simulation
system ABB RobotStudio are introduced.

Study outcomes and reference to the educational results for a field of study

Knowledge:

1. Ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw robotyki - [K_W11]

Skills:

1. Potrafi zintegrowac i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane. - [K_UO06]
2. Potrafi stosowa¢ zasady bezpieczenstwa i higieny pracy wtasciwe dla stanowisk automatyki i robotyki. - [K_U15]

3. Potrafi opracowac¢ szczegotowg dokumentacje, dokonac¢ analizy i przedstawi¢ prezentacje wynikéw dotyczaca realizacji
zadan projektowo-badawczych. - [K_U03]

Social competencies:

1. Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacja oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzgdzenia i ich elementy mogg funkcjonowag. - [K_K04]

Assessment methods of study outcomes
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Lecture: assess the knowledge and skills listed on the written exam with robot programming.

Laboratory: test and favouring knowledge necessary for the accomplishment of the problems in the area of laboratory tasks,
continuous evaluation for each course - rewarding gain skills they met the principles and methods, assessment of knowledge
and skills related to the robot programming, the assessment report performed exercise.

Course description

Lecture. Introduction: some examples of technical and medical applications of robot manipulators. Trajectory planning in joint
and Cartesian space with continuity of velocities and acceleration. Forward and inverse dynamic (relationship between the
forces acting on a robot mechanism and the accelerations they produce). Application of off-line programming system with
graphic interface based on ABB RobotStudio software for task planning and robot programming. Design of robot tools
including the calculation of moments of inertia and center of mass.

Introduction to robot programming languages: KRL (Kuka Robot Language) and ABB RAPID.

Laboratory. Kuka robot programming at expert level. Running the robot in automatic external mode. Interaction with external
devices sensors and signals. Simulation of dynamic interaction of robot manipulator using Robotics Toolbox software. Design
of robot cell in RobotStudio software.

Basic bibliography:
1. J.J. Craig, Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, Warszawa WNT.
2. Dokumentacja techniczna dotyczgca robotéw Kuka i systemu symulacyjnego RobotStudio.

Additional bibliography:

1. K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wroéblewski, Modelowanie i sterowanie robotéw, WN PWN Warszawa.

Result of average student's workload

. Time (workin
Activity ( 9
hours)
1. Lecture 30
2. Laboratory 30
3. Preparation to test/exam 15
4. Preparation for the classes and preparation of the report 45
5. Participation in consulting and exam 5
Student’s workload

Source of workload hours ECTS
Total workload 125 5
Contact hours 65
Practical activities 60 2
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