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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Informatyki

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod
Podstawy robotyki 1010511331010553199
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr
(ogdlnoakademicki, praktyczny)
Informatyka ogolnoakademicki 2/3
Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktéw
Wyktady: 30  Cwiczenia: -  Laboratoria: 30  Projekty/seminaria: - 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
podstawowy z danego kierunku
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 inz. Pawet Szulczynski

email: pawel.szulczynski@put.poznan.pl
tel. tel. 61 665 20 43

Informatyki

60-965 Poznan, ul. Piotrowo 3A

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z matematyki i

1 Wiedza: fizyki ze szczegdlnym uwzglednieniem mechaniki ogolne;.
L .. Powinien posiada¢ umiejetnos$¢ rozwigzywania zadan z macierzami oraz réwnan
2 Umiejetnosci: | rozniczkowych oraz umiejetnosé pozyskiwania informaciji ze wskazanych zrédet.
3 Kompeten cje Powinien réwniez rozumie¢ konieczno$¢ poszerzania swoich kompetencji / mie¢ gotowo$¢ do
spoteczne podjecia wspotpracy w ramach zespotu. Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student

musi prezentowac takie postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwatos¢, ciekawosé
poznawcza, kreatywnos¢, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z robotyki, w zakresie kinematyki i dynamiki manipulatoréw

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych probleméw inzynierskich zwigzanych z
modelowaniem kinematyki manipulatoréw przemystowych.

3. Zapoznanie studentéw z nowoczesnymi uktadami napedowymi i sensorycznymi robotéw oraz zastosowaniami
systemow robotycznych.

4. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich zwigzanych z

uruchamianiem i programowaniem systemoéw robotycznych.
Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma uporzadkowang, podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng z zakresu elektroniki, techniki cyfrowej i architektury
systemow komputerowych - [K1st W3]

2. ma wiedze o istotnych kierunkach rozwoju i najwazniejszych osiggnieciach robotyki oraz innych pokrewnych dyscyplin
naukowych, w szczegolnosci elektroniki oraz automatyki i robotyki - [K1st_ W5]

3. zna podstawowe techniki, metody oraz narzedzia wykorzystywane w procesie rozwigzywania zadan informatycznych,
gtéwnie o charakterze inzynierskim, z zakresu kluczowych zagadnien informatyki - [K1st_W7]

Umiejetnosci:
1. potrafi wtasciwie zaplanowac¢ oraz wykonaé¢ eksperymenty z zakresu robotyki, w tym pomiary oraz symulacje komputerowe,
dokonac¢ interpretacji uzyskanych rezultatéw, oraz poprawnie wyciagna¢ ptynace z nich wnioski - [K1st_U3]

2. potrafi, formutujgc i rozwigzujgc zadania informatyczne z zakresu robotyki, zastosowa¢ odpowiednio dobrane metody, w
tym metody analityczne, symulacyjne lub eksperymentalne - [K1st_U4]

3. potrafi zaprojektowa¢ uktady elektroniczne oraz konstruowac i programowac proste systemy mikroprocesorowe -
[Klst U13]
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Kompetencje spoteczne:

1. rozumie, ze wiedza i umiejetnosci z zakresu robotyki bardzo szybko stajg sie przestarzate - [K1st_K1]

2. ma swiadomos¢ znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemoéw inzynierskich z zakresu robotyki oraz zna przyktady i
rozumie przyczyny wadliwie dziatajgcych systemoéw informatycznych, ktére doprowadzity do powaznych strat finansowych,
spotecznych - [K1st K2]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposéb:

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

- na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wykfadach;

b) w zakresie laboratoriow:

- na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

Sprawdzanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

- ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych sesji zaje¢ laboratoryjnych (sprawdzian wejsciowy

Tresci programowe

W ramach wykfadu student zapozna si¢ z nastgpujgcymi zagadnieniami:

- Proste i odwrotne zadanie kinematyki - oméwienie kinematyki bryly sztywnej z uwzglednieniem macierzy rotaciji i
translaciji, interpelacja zapisu macierzowego kinematyki, omoéwienie macierzy transpozycji i zastosowanie jej do opisu prostej
i odwrotnej kinematyki, omoéwienie definicji fancucha kinematycznego, stopni swobody oraz parametréw geometrycznych
ogniw manipulatora

- Trajektoria w przestrzeni wewnetrznej i zewnetrznej - oméwienie opisu trajektorii ruchu ogniw manipulatora za
pomocg wielomianéw trzeciego i pigtego stopnia

- Dynamika manipulatoréw - przedstawienie macierzowych réwnan dynamiki dla manipulatoréw sztywnych oraz
manipulatoréw z elastycznoscig w ztgczach.

- Algorytmy sterowania - omowienie struktury algorytmoéw sterowania potozeniem oraz sitg, Omoéwione zostanie
sterowanie impedancyjne, kaskadowe oraz adaptacyjne.

- Uktady napedowe i pomiarowe stosowanie w robotyce - w trakcie wyktadu przedstawione zostang napedy robotéow
wykorzystujgce silniki pradu statego, synchroniczne oraz krokowe. Studenci zapoznajg sie z metodami pomiarowymi oraz
budowg i zasadg czujnikéw pomiarowych stosowanych w robotyce (np. przetwornikéw optyczno-impulsowych, czujnikéw sity,
akcelerometrow).

- Roboty mobilne - prowadzacy przedstawi podstawowe zagadnienia dotyczgce kinematyki robotéw mobilnych

W ramach laboratorium student zapozna sie z:

- Robotami przemystowymi znajdujgcymi sie laboratorium (Robot Staubli, KUKA, Fanuc) - studenci zrealizujg
éwiczenia praktyczne z obstugi robotéw przemystowych: definiowanie narzedzia oraz sterowanie reczne w przestrzeni ztgcz,
bazowej,

- Przedstawienie éwiczen praktycznych z programowania robotéw przemystowych, realizowanie prostych zadan
programowych - programowanie ruchu typu PTP, liniowego.

Metody dydaktyczne:
1. wyktad: prezentacja multimedialna, rozwigzywanie przyktadowych zadan na tablicy,
2. ¢wiczenia laboratoryjne: éwiczenia praktyczne, wykonywanie eksperymentéw, dyskusja, praca w zespole,

Literatura podstawowa:
1. Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, J.J. Craig, WNT Warszawa, 1993
2. Dynamika i sterowanie robotéw, M.W. Spong, M. Vidyasagar, WNT, Warszawa 1997

3. Manipulatory i roboty mobilne. Modele, planowanie ruchu, sterowanie, K. Tchon, A. Mazur, |. Duleba, R. Hossa, R.
Muszynski, Akademicka Oficyna Wydawnicza, Warszawa, 2000

4. Modelowanie | sterowanie robotéw, K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wréblewski, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa,
2003

5. Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw, praca zbiorowa pod red. Adama Moreckiego i J6zefa Knapczyka,
WNT, Warszawa 1993,1999

Literatura uzupetniajaca:
1. Modeling and Control of Robot Manipulators, Sciavicco, B. Siciliano, Springer-Verlag, London, 2000

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

strona2z3



http:// www .put.poznan.pl/

Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Informatyki

Czynnosé

Czas (godz.)

1. udziat w zajeciach laboratoryjnych:
2. przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych:
3. dokonczenie (w ramach pracy wtasnej) sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych:

4. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacjg procesu ksztatcenia, w szczegolnosci ¢wiczen
laboratoryjnych / projektu

5. przygotowanie do sprawdzianéw
6. udziat w wyktadach

7. zapoznanie sie ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1
godz.), 100 stron

8. przygotowanie do zaliczenia wyktadéw i udziat w kolokwium zaliczeniowym

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 97
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 62
Zajecia o charakterze praktycznym 42
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