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POLITECHNIKA POZNAŃSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACJI PUNKTÓW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Robotyka [S1AiR1E>Rob1]

Przedmiot
Kierunek studiów
Automatyka i robotyka/Automatic Control and 
Robotics

Rok/Semestr
2/4

Studia w zakresie (specjalność)
–

Profil studiów
ogólnoakademicki

Poziom studiów
pierwszego stopnia

Język oferowanego przedmiotu
angielski

Forma studiów
stacjonarne

Wymagalność
obligatoryjny

Liczba godzin
Wykład
15

Laboratorium
0

Inne (np. online)
0

Ćwiczenia
15

Projekty/seminaria
0

Liczba punktów ECTS
2,00

Koordynatorzy
dr inż. Jarosław Warczyński
jaroslaw.warczynski@put.poznan.pl

Wykładowcy

Wymagania wstępne
1 Wiedza: ma wiedzę z matematyki niezbędną do: analizy własności systemów dynamicznych, i ich 
numerycznej symulacji w dziedzinie czasu. [K1P_W01 (P6S_WG)] Ma wiedzę w zakresie wybranych 
działów fizyki niezbędną do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych występujących w elementach i 
układach automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu. K1P_W02 (P6S_WG)] Ma uporządkowaną i 
podbudowaną teoretycznie wiedzę w zakresie mechaniki ogólnej niezbędną do zrozumienia zasad 
modelowania i konstruowania prostych systemów mechanicznych. [K1P_W03 (P6S_WG)] 2 Umiejętności: 
Potrafi pozyskiwać informacje z literatury, baz danych i innych źródeł; posiada umiejętności 
samokształcenia. [K1P_U01 (P6S_UU)] Potrafi opracować dokumentację i przedstawić prezentację 
wyników dotyczącą realizacji zadania inżynierskiego. [K1P_U03 (P6S_UK)] Potrafi skonstruować algorytm 
rozwiązania prostego zadania inżynierskiego oraz zaimplementować, przetestować i uruchomić go w 
wybranym środowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla wybranych systemów operacyjnych. 
[K1P_U10 (P6S_UW)] 3 Kompetencje społeczne: Jest gotów do krytycznej oceny posiadanej wiedzy. 
Rozumie potrzebę i zna możliwości ciągłego dokształcania się – podnoszenia kompetencji zawodowych, 
osobistych i społecznych, potrafi inspirować i organizować proces uczenia się innych osób. [K1P_K01 
(P6S_KK)] Posiada świadomość konieczności profesjonalnego podejścia do zagadnień technicznych, 
skrupulatnego zapoznania się z dokumentacją oraz warunkami środowiskowymi, w których urządzenia i ich 
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elementy mogą funkcjonować, przestrzegania zasad e(tyki zawodowej i poszanowania różnorodności 
poglądów i kultur. [K1P_K04 (P6S_KR)]

Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest poznanie podstawowych wiadomości niezbędnych do zrozumienia zagadnień 
sterowania i programowania robotów oraz zdobycie ogólnego rozeznania w zagadnieniach robotyzacji.

Przedmiotowe efekty uczenia się
W zakresie wiedzy:
Ma uporządkowaną wiedzę w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu 
matematycznego, zasad działania oraz programowania robotów manipulacyjnych; zna i rozumie w 
zaawansowanym stopniu opis matematyczny, własności oraz zasady działania i programowania prostych 
robotów mobilnych [K1_W15 (P6S_WG)].
Orientuje się w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki 
[K1_W21 (P6S_WG)].
Zna metody, techniki, narzędzia i materiały stosowane przy rozwiązywaniu prostych zadań inżynierskich z 
zakresu automatyki i robotyki [K1_W23 (P6S_WG)].
W zakresie umiejętności:
Potrafi pozyskiwać informacje z literatury, baz danych i innych źródeł także w wybranym języku obcym 
[K1_U1 (P6S_UW)].
Potrafi wyznaczać i posługiwać się modelami prostych układów elektromechanicznych i wybranych 
procesów przemysłowych, a także wykorzystywać je do celów analizy i projektowania układów automatyki i 
robotyki [K1_U11 (P6S_UW)].
Posiada podstawowe umiejętności eksploatacyjne i operatorskie przemysłowych robotów manipulacyjnych; 
potrafi utworzyć, przetestować i uruchomić prosty program ruchu dla manipulatora przemysłowego; potrafi 
rozwiązać podstawowe zadania związane z kinematyką robotów [K1_U17 (P6S_UW)].
Potrafi ocenić przydatność rutynowych metod i narzędzi służących do projektowania systemów automatyki i 
robotyki oraz wybrać i zastosować właściwą metodę i narzędzia [K1_U24 (P6S_UW)].
W zakresie kompetencji społecznych:
Posiada świadomość konieczności profesjonalnego podejścia do zagadnień technicznych, skrupulatnego 
zapoznania się z dokumentacją oraz warunkami środowiskowymi, w których urządzenia i ich elementy 
mogą funkcjonować; jest gotów do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych, 
poszanowania różnorodności poglądów i kultur [K1_K5 (P6S_KR)].

Metody weryfikacji efektów uczenia się i kryteria oceny
Efekty uczenia się przedstawione wyżej weryfikowane są w następujący sposób:
Efekty kształcenia przedstawione wyżej weryfikowane są w następujący sposób:
Ocena formująca
a) w zakresie wykładów:
na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczące materiału omówionego na poprzednich wykładach,
Ocena podsumowująca w zakresie wykładów weryfikowanie założonych efektów kształcenia realizowane 
jest przez:
i. ocenę wiedzy i umiejętności wykazanych na egzaminie pisemnym z wykładu
ii. ocenę wiedzy i umiejętności na podstawie indywidualnego omówienia wyników z egzaminu
pisemnego (dodatkowe pytania kontrolne),
b) w zakresie ćwiczeń weryfikowanie założonych efektów kształcenia realizowane jest przez:
i. ocenę przygotowania studenta do poszczególnych ćwiczeń audytoryjnych oraz ocenę umiejętności
związanych z realizacją ćwiczeń laboratoryjnych (dany cykl ćwiczeń laboratoryjnych poprzedza
sprawdzian czyli tzw. wejściówka) ,
ii. ocenianie ciągłe, na każdych zajęciach (odpowiedzi ustne), premiowanie przyrostu umiejętności
posługiwania się poznanymi zasadami i metodami,
iii. ocenę wiedzy i umiejętności związanych z realizacją efektów kształcenia poprzez dwa pisemne kolokwia.
Uzyskiwanie punktów dodatkowych za aktywność podczas zajęć, a szczególnie za:
i. omówienia dodatkowych aspektów zagadnienia,
ii. efektywność zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwiązywania zadanego problemu,
iii. uwagi związane z udoskonaleniem materiałów dydaktycznych,
iv. wskazywanie trudności percepcyjnych studentów umożliwiające bieżące doskonalenia procesu 
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dydaktycznego.

Treści programowe
Wykład: Zależności różniczkowe manipulatora. Transformacje prędkości i przyśpieszeń konfiguracyjnych.
Model dynamiki manipulatora: Zadanie proste i odwrotne dynamiki manipulatora. Statyka
manipulatora. Układy sterowania robotów: Niezależne sterowanie węzłami. Sterowanie punktowe.
Sterowanie ciągłe. Sterowanie z algorytmem odwrotnej dynamiki manipulatora. Sterowanie z
kompensacją interakcji dynamicznych. Oddziaływania siłowe robota ze środowiskiem: Sterowanie
podatnością. Sterowanie siłą z wewnętrzną pętlą położeniową. Sterowanie siłą z wewnętrzną pętlą
prędkościową. Hybrydowe sterowanie siłą i położeniem Sterowanie impedancyjne.
Ćwiczenia: Transformacje prędkości i przyspieszeń, analiza wpływu interakcji dynamicznych na
zachowanie robota. Statyka manipulatora: siły i momenty wywierane na środowisko. Analiza układów
sterowania robotów.

Metody dydaktyczne
1. Wykład: prezentacja tradycyjna ilustrowana licznymi przykładami rozwiązywanymi na tablicy.
2. Ćwiczenia audytoryjne: rozwiązywanie zadań, studium przypadków.
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Bilans nakładu pracy przeciętnego studenta

Godzin ECTS

Łączny nakład pracy 60 2,00

Zajęcia wymagające bezpośredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00

Praca własna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajęć 
laboratoryjnych/ćwiczeń, przygotowanie do kolokwiów/egzaminu, 
wykonanie projektu)

30 1,00


