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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Zaawansowane metody programowania robotéw przemystowych i planowania zadan

Przedmiot

Kierunek studidow Rok/semestr

AUTOMATYKA | ROBOTYKA 2/2

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Robotyka i systemy autonomiczne ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiéw Wymagalnos¢

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
30 30
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS
4

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr hab. inz. Pawet Drapikowski

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z automatyki oraz
programowania robotéw przemystowych. Powinien réwniez posiada¢ umiejetnos¢ pozyskiwania
informacji ze wskazanych zrédet oraz mie¢ gotowos¢ do podjecia wspdtpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu
Zapoznanie studentow z zaawansowanymi metodami planowania zadan i sposobami programowania
robotow manipulacyjnych z uwzglednieniem stanowisk wielorobotowych dzielgcych przestrzen robocza.
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Podstawy teoretyczne ilustrowane przyktadami i ¢éwiczeniami praktycznymi z wykorzystaniem robotow
przemystowych Kuka KR200 oraz systemu symulacyjnego RobotStudio firmy ABB. Celem przedmiotu jest
rowniez zapoznanie studentow i przeprowadzenie ¢wiczen z wykorzystaniem nowej klasy robotow
kooperacyjnych na przyktadzie UR3.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
1. Ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszardow robotyki.

2. Ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i uktadami kontrolno-
pomiarowymi.

Umiejetnosci
1. Potrafi wyznaczaé¢ modele prostych systemow i procesdw, a takze wykorzystywac je do celdw analizy i
projektowania uktadéw automatyki i robotyki.

2. Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania ztozonego i nietypowego zadania pomiarowego i
obliczeniowo-sterujgcegooraz zaimplementowac, przetestowacd i uruchomic¢ go w wybranym srodowisku
programistycznym.

Kompetencje spoteczne

1. Posiada Swiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w
tym jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje; jest gotow
do rozwijania dorobku zawodowego.

2. Posiada Swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi
kierowac zespotem, wyznaczad cele i okreslac priorytety prowadzace do realizacji zadania;

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposoéb:

Wyktad: zaliczenie pisemne (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu zaawansowanych metod
programowania robotow przemystowych (on line i off line). Laboratoria: sprawdzenie praktycznych
umiejetnosci z zakresu programowania robotow Kuka oraz postugiwania sie systemem symulacyjnym
RobotStudio, oceny ze sprawdzianow i sprawozdan.

Tresci programowe

Wyktad. Wprowadzenie: wybrane przykfady techniczne i medyczne zastosowan manipulatorow
(DaVinci, RoblnHeart). Obstuga zewnetrznych urzadzen i sygnatow sensorycznych (przenosnik tasmowy).
Zastosowanie systemow wizualizacji graficznej do programowania robotow offline i planowania zadan
na przykfadzie systemu RobotStudio. Projektowanie narzedzi z uwzglednieniem obliczed momentow
bezwtadnosci i Srodka masy. Zaawansowane funkcje jezykow programowania robotow:

KRL (Kuka Robot Language) i RAPID firmy ABB na poziomie Expert Programming. Przeglad robotow
kooperacyjnych ze szczegolnym uwzglednieniem robotow UniversalRobot UR. Modelowanie dynamiki
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manipulatorow pod katem wykorzystania w robotach kooperacyjnych. Nowe cechy sterownikow
robotow Kuka KRC4. Zastosowanie metody optymalizacji (algorytm genetyczny) do planowania
optymalnej trajektorii robotow. Przeglad pakietow technologicznych do systemu RobotStudio.

Laboratorium. Programowanie robotow Kuka na poziomie eksperta. Eksperymentalna weryfikacja
optymalnej trajektorii na podstawie czasu cyklu. Programowanie stref kolizyjnych. Interakcja z
urzadzeniami zewnetrznymi. Projekt stanowiska zrobotyzowanego w systemie Robot Studio firmy ABB,
projektowanie narzedzia z uwzglednieniem parametrow do obliczerd dynamiki. Badanie zachowania
manipulatora podczas ruchu w poblizu konfiguracji osobliwych. Programowanie robotow
kooperacyjnych UR3 z uwzglednieniem interakcji sitowych.

Metody dydaktyczne
Wyktad: prezentacja multimedialna tresci wyktadowych, przyktady planowania zadan w RobotStudio.

Laboratorium: wykonywanie samodzielnych ¢wiczen na stanowiskach z robotami przemystowymi Kuka
KR200 i UR3 oraz programowania robotow off-line.

Literatura

Podstawowa
1. J.J. Craig, Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, Warszawa WNT.

2. Dokumentacja techniczna dotyczgca robotow Kuka.
3. Dokumentacja systemu RobotStudio

Uzupetniajaca
1. K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wrdoblewski, Modelowanie i sterowanie robotow, WN PWN Warszawa

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 40 15
zajec laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do
kolokwiéw/egzaminu, wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



