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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Podstawy robotyki

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Mechatronika 3/5

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogblnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia Polski

Forma studiow Wymagalnos¢

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

15 15 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktow ECTS

3

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr hab. inz. Olaf Ciszak, prof. PP
email: olaf.ciszak@put.poznan.pl
Wydziat Inzynierii Mechanicznej

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan, pok. 638

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiadaé¢ podstawowg wiedze z fizyki, mechaniki i
techniki (automatyki, sterowania i podstaw programowania) na poziomie szkoty $redniej technicznej.
Umiejetnos¢ rozwigzywania elementarnych problemoéw z zakresu budowy algorytmdw sterowania
(zasad programowania) i automatyki w oparciu o posiadang wiedze. Powinien rowniez posiadaé
umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet oraz mie¢ gotowos¢ do podjecia wspotpracy
w zespole.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z zagadnieniami robotyki,
budowg, programowaniem i zastosowaniem robotdw w zakresie okreslonym przez tresci programowe
wiasciwe dla kierunku studidéw. Rozwijanie u studentdw umiejetnosci rozwigzywania prostych
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problemdw i wykonywania prostych eksperymentéw oraz analizy wynikéw w oparciu o uzyskang
wiedze. Rozwijanie i ksztattowanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemdéw koncepcyjnych
i pracy zespotowe;.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
Student ma wiedze na temat:

- budowy, roli i zasad dziatania podstawowych zespotéw konstrukcyjnych manipulatora i uktadu
sterowania robota przemystowego i jego wyposazenia techniczno-technologicznego

- znaczenia i roli podstawowych instrukcji programowania (sterowania)

- wyboru odpowiednich instrukcji programowania dla okreslonego zadania w zakresie programowania
robotow przemystowych

- identyfikacji i opisu zagadnien (problemdéw) eksploatacji, diagnostyki i zasad bezpieczerstwa robotow
przemystowych.

Umiejetnosci
Student powinien umiec:

- identyfikowac problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowac sposob
rozwigzania uwzgledniajacy koricowy cel (efekt)

- opracowac programy sterujgce dla robotéw przemystowych wspdtpracujacych z urzadzeniami
zewnetrznymi (czujnikami, urzgdzeniami kontrolno-pomiarowymi i technologicznymi itp.) i
uwzglednieniem warunkéw poczatkowych i koricowych oraz przeprowadzié testy programu sterujgcego.

Kompetencje spoteczne
Studenci powinni by¢ w stanie wspdtpracowacé w grupie, wyrazaé swojg ocene i uzasadniac jg,
postepowac zgodnie z zasadami etyki.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: Wiedza nabyta w ramach wykfadu jest weryfikowana za pomocg testu (ok. 20 pytan). Prég
zaliczeniowy 50%.

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 ¢éwiczen i wskazan prowadzacego ¢wiczenie laboratoryjne.
Aby uzyskac zaliczenie laboratoriow wszystkie ¢wiczenia muszg by¢ zaliczone (ocena pozytywna z
odpowiedzi i sprawozdania).

Tresci programowe
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Wyktad: Podstawowe pojecia: definicja, klasyfikacja i zastosowanie robotow; Budowa robotéw i
manipulatoréw (uktady napedowe, przeniesienia napedu i sterowania); taiicuchy kinematyczne
(otwarte, zamkniete, ptaskie i przestrzenne, szeregowe i rownolegte, oznaczenie, pary kinematyczne,
liczba stopni swobody i ruchliwosci); Uktady wspétrzednych; Przestrzenie robocze; Transformacja prosta
i odwrotna; Podstawy programowania robotdw przemystowych; Podstawowe wyposazenie robotéw
przemystowych (chwytaki, gtowice technologiczne, czujniki zewnetrzne); Warunki BHP przy pracy z
robotami przemystowymi. Bezpieczenstwo pracy na zrobotyzowanych stanowiskach; Przyktady
konfiguracji stanowisk zrobotyzowanych.

Laboratorium: Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-
przemystowych i wspdétpracujacego wyposazenia techniczno-technologicznego. Praca w srodowisku
programu do wspomagania projektowania, programowania i analizy stanowisk zrobotyzowanych (np.
RobotStudio, RoboGuide) - éwiczenia praktyczne z zakresu opracowania projektu zrobotyzowanego
stanowiska dla okre$lonego zadania manipulacyjnego lub technologicznego.

Metody dydaktyczne
Wyktad: prezentacja multimedialna ilustrowana fimami wideo, dyskusja problemowa.

Laboratorium: rozwigzywanie praktycznych problemoéw, poszukiwanie i korzystanie ze zrédet wiedzy,
praca zespofowa, dyskusja.

Literatura

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

- Szkodny T., Podstawy robotyki, WPS, Gliwice, 2011

- Zdanowicz R. Podstawy robotyki, WPS, Gliwice, 2011

- Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010
- Wrotny T., Robotyka i elastycznie zautomatyzowana produkcja, WNT, Warszawa, 1991
- Olszewski M., Barczyk J., i inni, Manipulatory i roboty przemystowe, WNT, 1992

- Podreczniki programowania robotéw ABB, Fanuc, Panasonic

Uzupetniajaca
- Zdanowicz R., Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych, WPS, Gliwice, 2011

- Zdanowicz R., Robotyzacja proceséw technologicznych, WPS, Gliwice, 2001

- Gotda G., Kost G. (red.), Swider J. (red.), Zdanowicz R., Programowanie robotéw online, WPS, Gliwice,
2011
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEISKI S5YSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 2,0

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)*

1 . sy 2 . 7 . o
niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




