POLITECHNIKA POZNANSKA

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Robotyka

EUROPEJSHKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Skiodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

Przedmiot

Kierunek studiéw
Inzynieria biomedyczna
Studia w zakresie (specjalnosg)

Poziom studiow
pierwszego stopnia
Forma studiéw
stacjonarne

Rok/semestr

4/7

Profil studiow
ogolnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
polski

Wymagalnosé

obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad
15
Cwiczenia

Liczba punktow
4

Laboratoria
15
Projekty/seminaria

Inne (np. online)

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr hab. inz. Olaf Ciszak, prof. PP

e-mail: olaf.ciszak@put.poznan.pl

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr inz. Piotr Siwak

e-mail: piotr.siwak@ put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza z matematyki, fizyki (mechaniki) i zasad programowania (podstawa programowa

dla szkét srednich, poziom podstawowy).
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Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z budowg,
programowaniem i zastosowaniem robotdéw w zakresie okreslonym przez tresci programowe wtasciwe
dla kierunku studiéw.

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych problemdw i wykonywania prostych
eksperymentdw oraz analizy wynikdw w oparciu o uzyskang wiedze.

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;j.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Student potrafi zidentyfikowac, opisac i wyjasni¢ zasade dziatania podstawowych elementéw budowy
robota przemystowego wraz ze znaczeniem i rolg podstawowych instrukcji programowania (sterowania).

2. Student potrafi dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla okreslonego zadania w zakresie
programowania robotéw przemystowych.

3. Student potrafi identyfikowac i opisac¢ zagadnienia (problemy) eksploatacji i diagnostyki robotow
przemystowych, w tym cyklu ich zycia.

Umiejetnosci
1. Student potrafi identyfikowac problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie
zaproponowac sposob rozwigzania uwzgledniajgcy koricowy cel (efekt).

2. Student potrafi opracowac programy sterujgce dla robotdw przemystowych wspotpracujgcych z
urzagdzeniami zewnetrznymi (czujnikami, urzagdzeniami kontrolno-pomiarowymi i technologicznymi itp.) i
przeprowadzic testy programu sterujgcego uwzgledniajgcego warunki poczatkowe i koricowe.

Kompetencje spoteczne
1. Student potrafi aktywnie angazowac sie w rozwigzywanie postawionych probleméw, samodzielnie
rozwijac i poszerzac¢ swoje kompetencje oraz wspotpracowac w zespole.

2. Student potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych
zadania.

3. Student potrafi postepowac w sposéb przedsiebiorczy i tworczy (innowacyjny).

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Wyktad

Kolokwium zaliczeniowe (20 pytan przeprowadzane na koniec semestru)

51-60% dst; 61-70% dst+; 71-80% db; 81-90% db+; 91-100% bdb.



POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSHKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Skiodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

Laboratorium

Zaliczenie na podstawie odpowiedzi ustnej lub pisemnej z zakresu tresci kazdego wykonywanego
¢wiczenia laboratoryjnego, sprawozdanie z kazdego ¢wiczenia laboratoryjnego wedtug wytycznych
okreslonych w przewodniku do ¢wiczen i wskazan prowadzgcego ¢wiczenie laboratoryjne. Aby uzyskac
zaliczenie laboratoriow wszystkie ¢wiczenia muszg by¢ zaliczone (ocena pozytywna z odpowiedzi i
sprawozdania).

Tresci programowe
Wykfad

Podstawowe pojecia: definicja, klasyfikacja i zastosowanie robotéw, budowa robotéw i manipulatorow,
tancuchy kinematyczne (otwarte, zamkniete, ptaskie i przestrzenne, szeregowe i réwnolegte, oznaczenie,
pary kinematyczne, liczba stopni swobody i ruchliwosci); uktady wspdtrzednych; Kinematyka robota
przemystowego - transformacja prosta i odwrotna; Sterowanie PTP, MP i CP, Podstawy programowania
robotéw przemystowych; Biomechanika ruchu cztowieka, Warunki BHP przy pracy z manipulatorami i
robotami.

Laboratorium

Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-przemystowych.
Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan.

2. Cwiczenia laboratoryjne: przeprowadzanie eksperymentéw, praca w zespotach, dyskusja.
Literatura

Podstawowa
1. Zurek J., Podstawy Robotyzacji - Laboratorium., WPP, Poznan, 2006

2. Morecki A., Knapczyk J., Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréow i robotéw. WNT,
Warszawa

3. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010
4. Podreczniki programowania robotéw, IRp-6, Fanuc, Panasonic

Uzupetniajaca
1. Szkodny T., Podstawy robotyki. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice, 2012

2. Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K., Teoria mechanizméw i manipulatoréw. Podstawy i przykfady
zastosowan w praktyce, WNT, Warszawa, 2004

3. Zielinska T., Maszyny Kroczgce. Podstawy, projektowanie, sterowanie i wzorce biologiczne, PWN,
Warszawa, 2003
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4. Kurfess R.T., Robotics and Automation Handbook, CRC Press 2005

5. http://ocw.mit.edu/courses/mechanical-engineering/2-12-introduction-to-robotics-fall-2005/lecture-
notes/

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 32 1,3
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 68 2,7
zajec laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiow,
wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



