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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Robotyka w technice
Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr
Mechanika i budowa pojazdéw 1/1

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiéw
Maszyny Robocze ogodlnoakademicki
Poziom studiow
drugiego stopnia polski
Wymagalnos¢

Jezyk oferowanego przedmiotu

Forma studiéw

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad

15

Cwiczenia

15

Liczba punktéw
3

Laboratoria

15
Projekty/seminaria
0

Inne (np. online)
0

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

drinz. Bartosz Minorowicz

email: bartosz.minorowicz@put.poznan.pl

tel. 61 6522 25

Faculty of Civil and Transport Engineering

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

Wymagania wstepne

Student posiada podstawowe wiadomosci z zakresu teorii mechanizméw, automatyki, elektrotechniki i

elektroniki. Potrafi napisas prosty program komputerowy w jezyku wyzszego poziomu.

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z ogdlnymi istotg robotyki, zasadami dziatania oraz mozliwo$ciami zastosowania
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robotyki w technice. Przedstawienie zakresu zastosowan robotdéw w terazniejszej i przysztej technologii
zwlaszcza w zakresie maszyn roboczych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
Zna gtéwne tendencje rozwojowe z zakresu budowy maszyn.

Ma poszerzong wiedze w zakresie informatyki, dotyczgca programowania komputeréw oraz programow
do obliczen inzynierskich w zakresie symulacji komputerowej uktadow fizycznych.

Posiada rozszerzong wiedze o wspoétczesnych technologiach wytwarzania maszyn w zakresie
projektowania procesu produkcji czesci maszynowych i ich montazu z wykorzystaniem komputerowych
narzedzi CAM.

Umiejetnosci
Potrafi zaprogramowac proces technologiczny wytwarzania czesci maszyn, w tym opracowac prosty
program do sterowania obrabiarki.

Potrafi doradzac przy doborze maszyn do linii technologicznej w ramach specjalizacji.

Potrafi wykonac srednio ztozony projekt konstrukcji maszyny roboczej lub jej zespotu z wykorzystaniem
nowoczesnych narzedzi CAD w tym narzedzi do modelowania przestrzennego maszyn i obliczeh metoda
elementdéw skonczonych.

Kompetencje spoteczne
Jest gotdw do uznawania znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu probleméw poznawczych i praktycznych
oraz zasiegania opinii ekspertéw w przypadku trudnosci z samodzielnym rozwigzaniem problemu.

Jest gotdw do inicjowania dziatania na rzecz interesu publicznego.
Jest gotéw do myslenia i dziatania w sposéb przedsiebiorczy.

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposdb:

Ocena zadania rozwigzywanego na ¢wiczeniach. Egzamin koficowy sktadajgcy sie z 20 pytan testowych
zadania obliczeniowego i zadania programistycznego.

Tresci programowe

1. Definicja robota i systematyka robotéw i autonomicznych maszyn manipulacyjnych
2. Zastosowania robotéw w technice

3. Perspektywy robotyzacji prac z rolnictwie i budownictwie

4. Struktury kinematyczne robotdéw i obrabiarek CNC. Zadanie proste i odwrotne
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5. Mechaniczne uktady napedowe w robotyce

6. Naped elektryczny w robotach i maszynach CNC

7. Napedy pneumatyczne

8. Problemy sterowania napedem elektrycznym

9. Pomiary potozenia, predkosci i sit w robotyce

10.Ukfady sterowania robotow i maszyn CNC. Mikrokomputery i mikrosterowniki
11.Techniki programowania robotow

12.Komunikacja w uktadach sterownia robotéw: standardy RS, USB, WiFi, CAN, ISO
13.Analiza obrazu w sterowaniu robotow

14.Systemy nawigacji robotéw mobilnych

15.Kierunki rozwoju robotyki. Przyktady zastosowan i prac rozwojowych w budownictwie i rolnictwie.
Contour Crafting

Metody dydaktyczne
Wyktad problemowy z prezentacjg multimedialng. Cwiczenia - zadania do rozwigzania na komputerze.
Literatura

Podstawowa
1. M. W. Szelecki: Robotyka przemystowa.KaBe. Krosno 2019.

2. W. Tarnowski, T. Kiczkowiak, W.Keska, Z. Ociepa: Napedy w uktadach mechatronicznych. WPK
Koszalin 2015.

3. B. Heinmann, W. Gerth, K. Popp: Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady PWN Warszawa
2001.

Uzupetniajgca
1. M. Evans, J. Noble, J. Hochenbaum: Arduino w akgcji. Helkion 2014.

2. K. Koztowski, P. Dotkiewicz, W. Wrdblewski: Planowanie zadan | programowanie robotéw. WPP,
Poznan 1999.

3. G. Nykiel Programowanie obrabiarek cnc. http://www.darmowe-ebooki.com/programowanie-
cnc/programowanie-obrabiarek-cnc.pdf
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 30 1,0
egzaminu, przygotowanie projektu zaliczeniowego, zadania do
wykonania na éwiczeniach)?

! niepotrzebne skreséli¢ lub dopisaé inne czynnosci



