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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Programowanie robotow i planowanie zadan

Przedmiot
Kierunek studidow Rok/semestr
AUTOMATYKA | ROBOTYKA 3/6
Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow
praktyczny
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski
Forma studiéw Wymagalnos¢
stacjonarne obieralny
Liczba godzin
Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
15 30
Cwiczenia Projekty/seminaria
Liczba punktow ECTS
3
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 i robotyki.
Powinien réwniez posiada¢ umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet oraz mieé
gotowos¢ do podjecia wspotpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest zapoznanie studentdéw z podstawami programowania robotéw przemystowych.
Podstawy teoretyczne ilustrowane sg przyktadami i ¢wiczeniami praktycznymi z wykorzystaniem
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robotéw przemystowych Kuka KR200. Celem przedmiotu jest rdwniez zapoznanie studentow z
podstawami programowania robotéw off-line z wykorzystaniem systemu symulacyjnego RobotStudio.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu
matematycznego, zasad dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych.

2. Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w zakresie budowy, zastosowania i
sterowania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki.

3. Zna i rozumie podstawowe procesy zachodzgce w cyklu zycia urzadzen oraz wybranych systemdw
zabezpieczen stosowanych w automatyce i robotyce

Umiejetnosci
1. Posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotow
manipulacyjny.

2. Potrafi utworzy¢, przetestowac i uruchomic¢ prosty program ruchu dla manipulatora przemystowego.

3. Potrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych stanowisk
zrobotyzowanych.

Kompetencje spoteczne

1. Posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami sSrodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac. Jest gotéw do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania
tego od innych, poszanowania réznorodnosci pogladéw i kult.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposob:

Wyktad: zaliczenie pisemne (sprawdzenie wiedzy teoretycznej) z zakresu podstaw programowania
robotéw przemystowych.Laboratorium: sprawdzenie praktycznych umiejetnosci z zakresu
programowania robota Kuka oraz wykonanie zadan programowania robotéw off-line z wykorzystaniem
systemu RobotStudio, oceny ze sprawdziandéw i sprawozdan

Tresci programowe

Wyktad. Zapoznanie z zasadami bezpieczeristwa na stanowisku z robotem przemystowym. Omédwienie
podstaw programowania robotéw przemystowych obejmujace: strukture sprzetowg i oprogramowanie
sterownika z uwzglednieniem systemu operacyjnego czasu rzeczywistego VxWorks, zasady sterowania
recznego i uruchamiania programow, kalibracje narzedzia réznymi sposobami, tryby pracy sterownika,
kalibracje (mastering) manipulatora, osobliwosci kinematyczne oraz konsekwencje ruchu manipulatora
w poblizu konfiguracji osobliwej, rozkazy ruchowe i ich parametry, pozycjonowanie precyzyjne i
przyblizone, planowanie ruchu w przestrzeni konfiguracyjnej i zadaniowej (kartezjaniskiej). Zasady
prawidtowego planowania zadan robotéw manipulacyjnych. Zagadnienia interakcji z urzgdzeniami
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zewnetrznymi poprzez wymiane sygnatéw wejscia/wyjscia. Praca robotéw dzielgcych przestrzen
roboczg, zasada ryglowania obszaréw. Prezentacja przyktadowych programoéw produkcyjnych.
Przedstawienie réznic pomiedzy wersjami sterownikéw KRC i VKRC pracujgcych w fabrykach koncernu
VW. Wprowadzenie do podstawowych funkcji systemu programowania robotow off-line RobotStudio.
Prezentacja zaplanowania przyktadowego zadania na bazie modelu geometrycznego obiektu.
Wygenerowanie programu gotowego do przestania do sterownika robota.

Laboratorium. Sterowanie robotem przemystowym w trybie recznym w réznych ukfadach
wspotrzednych. Kalibracja narzedzia i robota. Zapis i uruchamianie programu. Interakcja z urzagdzeniami
zewnetrznymi. Badanie ruchu z pozycjonowaniem przyblizonym. Programowanie operacji pick and
place. Programowanie robotow offline z wykorzystaniem systemu RobotStudio firmy ABB. Planowanie
zadan na bazie modelu geometrycznego obiektu. Programowanie wymiany sygnatéw. Generowanie
programu produkcyjnego.

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana rzeczywistymi przyktadami zastosowan robotow
manipulacyjnych.

Laboratorium: wykonywanie samodzielnych ¢wiczen na stanowiskach z robotami przemystowymi Kuka
KR200.

Literatura

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

2. Dokumentacja techniczna dotyczgca robotéw 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 70 3,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 25 1,0
zajeé laboratoryjnych, przygotowanie do kolokwidow)?

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



