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Wymagania wstepne

1 Wiedza: ma wiedze z matematyki niezbedng do: analizy wtasnosci systeméw dynamicznych, i ich
numerycznej symulacji w dziedzinie czasu. [K1P_WO01 (P6S_WG)] Ma wiedze w zakresie wybranych
dziatéw fizyki niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych w elementach i
uktadach automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu. K1P_W02 (P6S_WG)] Ma uporzadkowang i
podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki ogolnej niezbedng do zrozumienia zasad
modelowania i konstruowania prostych systeméw mechanicznych. [K1P_WO03 (P6S_WG)] 2 Umiejetnosci:
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada umiejetnosci
samoksztatcenia. [K1P_UO01 (P6S_UU)] Potrafi opracowa¢ dokumentacje i przedstawi¢ prezentacje
wynikow dotyczacg realizacji zadania inzynierskiego. [K1P_UO03 (P6S_UK)] Potrafi skonstruowa¢ algorytm
rozwigzania prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac, przetestowac i uruchomic¢ go w
wybranym srodowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla wybranych systemow operacyjnych.
[K1P_U10 (P6S_UW)] 3 Kompetencje spoteczne: Jest gotdw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy.
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac proces uczenia sie innych oséb. [K1P_KO01
(P6S_KK)] Posiada swiadomos$c¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich



elementy mogg funkcjonowac, przestrzegania zasad e(tyki zawodowej i poszanowania réznorodnosci
pogladow i kultur. [K1P_K04 (P6S_KR)]

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest poznanie podstawowych wiadomosci niezbednych do zrozumienia zagadnien
sterowania i programowania robotéw oraz zdobycie ogdlnego rozeznania w zagadnieniach robotyzaciji.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

W zakresie wiedzy:

Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze ogdlng w zakresie mechaniki ogélnej: statyki,
kinematyki oraz dynamiki, w tym wiedze niezbedng do zrozumienia zasad modelowania i konstruowania
prostych systeméw mechanicznych [K1_W3 (P6S_WG)].

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu
matematycznego, zasad dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych; zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu opis matematyczny, wtasnosci oraz zasady dziatania i programowania prostych
robotéw mobilnych [K1_W15 (P6S_WG)].

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

Zna metody, techniki, narzedzia i materiaty stosowane przy rozwigzywaniu prostych zadan inzynierskich z
zakresu automatyki i robotyki [K1_W23 (P6S_WG)].

W zakresie umiejetnosci:

Potrafi odczytywac ze zrozumieniem projektowg dokumentacje techniczng oraz proste schematy
technologiczne systemdw automatyki i robotyki [K1_U2 (P6S_UW)].

Potrafi wyznaczac¢ i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i wybranych
procesow przemystowych, a takze wykorzystywac je do celow analizy i projektowania uktadéw automatyki i
robotyki [K1_U11 (P6S_UW)].

Posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotéw manipulacyjnych;
potrafi utworzy¢, przetestowac i uruchomic prosty program ruchu dla manipulatora przemystowego; potrafi
rozwigza¢ podstawowe zadania zwigzane z kinematyka robotow [K1_U17 (P6S_UW)].

W zakresie kompetencji spotecznych:

Posiada swiadomos¢ konieczno$ci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i ich elementy
mogg funkcjonowac; jest gotéw 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:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formujgca

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,

b) w zakresie ¢wiczen weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych ¢wiczen audytoryjnych oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych (dany cykl éwiczen laboratoryjnych poprzedza sprawdzian
czyli tzw. wejsciéwka) ,

ii. ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne), premiowanie przyrostu umiejetnosci
postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

iii. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg efektow ksztatcenia poprzez dwa pisemne kolokwia.
Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

i. omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iii. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

iv. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tre$ci programowe



Wyktad: Zaleznosci rozniczkowe manipulatora. Transformacje predkosci i przyspieszen konfiguracyjnych.
Model dynamiki manipulatora: Zadanie proste i odwrotne dynamiki manipulatora. Statyka manipulatora.
Ukfady sterowania robotéw: Niezalezne sterowanie weztami. Sterowanie punktowe. Sterowanie ciggte.
Sterowanie z algorytmem odwrotnej dynamiki manipulatora. Sterowanie z kompensacjg interakciji
dynamicznych. Oddziatywania sitowe robota ze srodowiskiem: Sterowanie podatnoscig. Sterowanie sitg z
wewnetrzng petlg potozeniowa. Sterowanie sitg z wewnetrzng petlg predkosciowa. Hybrydowe sterowanie
sifg i potozeniem Sterowanie impedancyjne.

Cwiczenia: Transformacje predkosci i przyspieszen, analiza wptywu interakcji dynamicznych na
zachowanie robota. Statyka manipulatora: sity i momenty wywierane na srodowisko. Analiza uktadéw
sterowania robotéw.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja tradycyjna ilustrowana licznymi przyktadami rozwigzywanymi na tablicy.
2. Cwiczenia audytoryjne: rozwigzywanie zadan, studium przypadkow.
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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 kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




