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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Robotyka 1010331241010332162
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka ogélnoakademicki 214

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 15  Cwiczenia: 15 Laboratoria: -  Projekty/seminaria: - 2
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 %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Jarostaw Warczynski, doc.

email: jarslaw.warczynski@put.poznan.pl
tel. 61 665 2374

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

ma wiedze z matematyki niezbedna do:
analizy wtasnosci systemoéw dynamicznych, i ich numerycznej symulacji w dziedzinie czasu.

Ma wiedze w zakresie wybranych dziatéw fizyki niezbedna do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w elementach i uktadach automatyki i robotyki oraz w ich
otoczeniu.

Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki ogdéinej
niezbedng do zrozumienia zasad modelowania i konstruowania prostych systeméw
mechanicznych.

1 Wiedza:

L. . . | Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada umiejetnosci
2 Umiejetnosci: | samoksztatcenia.

Potrafi opracowa¢ dokumentacje i przedstawi¢ prezentacje wynikéw dotyczgca realizacji
zadania inzynierskiego.

Potrafi skonstruowaé algorytm rozwigzania prostego zadania inzynierskiego oraz
zaimplementowac, przetestowac i uruchomic¢ go w wybranym srodowisku programistycznym
na komputerze klasy PC dla wybranych systeméw operacyjnych.

3 Kompetencje | Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencii

spoteczne zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowa¢ proces uczenia sie
innych oséb.Posiada swiadomos$¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien
technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami $rodowiskowymi,
w ktorych urzadzenia i ich elementy mogg funkcjonowac, przestrzegania zasad etyki
zawodowej i poszanowania réznorodnosci pogladéw i kultur.

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest poznanie podstawowych wiadomosci niezbednych do zrozumienia zagadnien sterowania i
programowania robotéw oraz zdobycie ogélnego rozeznania w zagadnieniach robotyzaciji.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektow 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,
wiasnosci oraz zasad dziatania i programowania prostych robotéw mobilnych. - [K_WO07]

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

http:// www .put.poznan.pl/
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1. Potrafi wyznaczac¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych proceséw
przemystowych, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i projektowania uktadow automatyki i robotyki. - [K_U05]

2. Posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemys?towych robotéw manipulacyjnych; potrafi
utworzyé, przetestowac i uruchomic prosty program ruchu dla manipulatora przemystowego; potrafi rozwigza¢ podstawowe
zadania zwigzane z kinematyka robotéw. - [K_UO08]

3. Potrafi zaplanowac, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadoéw automatyki i robotyki. - [K_U21]
4. Craig, J.J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT 1993. - [-]

Kompetencje spoteczne:

1. Posiada $wiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w tym jej wptyw na
Srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje. - [K_KO02]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Wyktad: zaliczenie pisemne (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu podstaw robotyki

Cwiczenia: Oceny punktowe w zakresie zdan obliczeniowych, programistycznych i znajomosci zagadnien kinematyki
robotéw.

Tresci programowe

Przyswojenie poje¢ podstawowych: robot, robotyzacja, para kinematyczna, manipulator, fancuchy kinematyczne, stopnie
swobody, orientacja i metody jej zadawania. Podstawowe struktury kinematyczne manipulatoréw. Notacja
Denavita?Hartenberga dla opisu matematycznego tancuchéw kinematycznych. Wspotrzedne przestrzeni roboczej,
wspétrzedne konfiguracyjne, wspétrzedne i przeksztatcenia jednorodne. Zadania proste i odwrotne kinematyki manipulatora
dla potozenia. Elementy planowania trajektorii i programowania robotéw.

Cwiczenia: Analiza struktur kinematycznych manipulatoréw ? wytyczne konstrukcyjne. Pozycja i orientacja koncowki
technologicznej. Rozwigzywanie zadania prostego i odwrotnego kinematyki manipulatora.

Literatura podstawowa:

1. Szkodny, T: Podstawy robotyki. Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, 2012.

2. Zdanowicz: Podstawy robotyki. Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, 2012.

3. Buratowski, T.: Podstawy robotyki. AGH Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, Krakéw, 2006.
4. Craig, J.J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT 1993.

5. Jezierski, E.: Dynamika robotéw. WNT, Warszawa, 2006

Literatura uzupetniajaca:

1. Guanghui Wang (Ed.): Recent Advances in Robotic Systems. InTech, 2016.

2. . Morecki, A., Knapczyk, J.: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorow. WNT, Warszawa, 1999.
3. . Morecki, A., Knapczyk, J.: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw. WNT, Warszawa, 1999.
4. . Spong, M. W., M. Vidysagar: Dynamika i sterowanie robotow WNT Warszawa 1997.

5. . McKerrow, Ph. J.: Introduction to Robotics, Addison-Wesley 1991.

6

7

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktad 15
2. Cwiczenia 15
3. Przygotowanie do egzaminu/zaliczenie wyktadu 10
4. Przygotowanie do éwiczen 20

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 15
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 15
Zajecia o charakterze praktycznym 15
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