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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu automatyki i robotyki.
Powinien rowniez posiada¢ umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrodet oraz mie¢
gotowos$¢ do podjecia wspoétpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu

Celem kursu jest zapoznanie studentéw z podstawami programowania robotéw. Podstawy teoretyczne sg
ilustrowane przyktadami i éwiczeniami praktycznymi z wykorzystaniem robotow Kuka KR200. Celem kursu
jest réwniez zapoznanie studentéw z podstawami programowania robotéw off-line przy uzyciu
oprogramowania symulacyjnego ABB RobotStudio.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:

Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systemow
automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych oraz
elementdw i urzadzen pomiarowo-kontrolnych [K1_W20 (P6S_WG)].



Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i robotyki
[K1_W21 (P6S_WG)].

Zna i rozumie fundamentalne dylematy wspotczesnej cywilizacji powigzane z rozwojem automatyki i
robotyki [K1_W28 (P6S_WK)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi zaplanowa¢, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki i
robotyki [K1_U10 (P6S_UW)].

Potrafi dobra¢ rodzaj i parametry uktadu pomiarowego, jednostki sterujgcej oraz modutdéw peryferyjnych i
komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji w postaci wynikowego systemu
pomiarowo-sterujgcego [K1_U22 (P6S_UW)].

Potrafi opracowac rozwigzanie prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac, przetestowac i
uruchomi¢ go w wybranym $rodowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla wybranych
systeméw operacyjnych [K1_U26 (P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Posiada $wiadomos¢ wazno$ci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w tym
jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje; jest gotéw do
dbatosci o dorobek i tradycje zawodu [K1_K2 (P6S_KR)].

Posiada swiadomos¢ konieczno$ci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich elementy
mogq funkcjonowac; jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
poszanowania réznorodnosci poglgdow i kultur [K1_K5 (P6S_KR)].

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wykiad:

Egzamin pisemny (sprawdzajgcy wiedze teoretyczng) z podstaw programowania robotoéw przemystowych.
Laboratorium:

Sprawdzenie praktycznych umiejetnosci programowania robotow Kuka i ABB, a takze wykonywanie zadan
programowania robotow off-line z wykorzystaniem systemu RobotStudio; ocena testéw i raportu.

Tresci programowe

Wykiad. Zapoznanie z zasadami bezpieczenstwa na stanowisku pracy z robotem przemystowym.
Omdwienie podstaw programowania robotéw w tym: sprzet i oprogramowanie kontrolera robota w tym
system operacyjny czasu rzeczywistego VxWorks, zasady sterowania recznego i uruchamiania programu,
kalibracja narzedzia na rozne sposoby, tryby pracy kontrolera, osobliwosci kinematyczne i ich
konsekwencje w ruchu manipulatora, ruchy standardowe i ich parametry, pozycjonowanie doktadne i
przyblizone, planowanie ruchu w przestrzeni przegubowej i kartezjanskiej. Zasady prawidtowego
planowania zadan robota. Zagadnienia interakcji z urzgdzeniami zewnetrznymi poprzez wymiane sygnatow
wejsciowych/wyjsciowych. Praca robotdw dzielgcych przestrzeh roboczg, zasada blokowania obszaréw.
Prezentacja przyktadowych programéw produkcyjnych. Prezentacja roznic pomiedzy wersjami sterownikéw
KRC i VKRC funkcjonujgcych w fabrykach VW. Zapoznanie z podstawowymi funkcjami oprogramowania
do programowania robotéw off-line RobotStudio. Prezentacja planowania przyktadowego zadania na
podstawie modelu geometrycznego obiektu. Wygenerowanie programu gotowego do wystania do
kontrolera robota.Laboratorium: Sterowanie robotem przemystowym w trybie manualnym w réznych
uktadach wspotrzednych. Kalibracja narzedzia i robota (mastering). Nagrywanie i uruchamianie programu.
Interakcja z urzgdzeniami zewnetrznymi. Badanie ruchu z przyblizonym pozycjonowaniem. Programowanie
robotéw offline przy uzyciu oprogramowania ABB RobotStudio. Planowanie zadan na podstawie modelu
geometrycznego obiektu. Programowanie wymiany sygnatéw.

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja multimedialna, poparta rzeczywistymi przyktadami zastosowan robotow
przemystowych.
Laboratorium: wykonywanie ¢wiczen z wykorzystaniem robotow przemystowych Kuka KR200.

Literatura

Podstawowa:
1. J.J. Craig, Introduction to Robotics. Mechanics and Control, Pearson Education International.



2. Technical documentation regarding Kuka robots and the RobotStudio simulation system.
Uzupetniajgca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 120 5,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 60 2,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




