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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z matematyki i fizyki ze
szczegolnym uwzglednieniem mechaniki ogolnej. Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania zadan z
macierzami oraz rownan rézniczkowych oraz umiejetno$¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet.
Powinien rowniez mie¢ gotowos¢ do podjecia wspotpracy w ramach interdyscyplinarnego zespotu:
technolog-automatyk-informatyk. W zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie
postawy jak uczciwo$é¢, odpowiedzialnosé, wytrwatosé, ciekawosé poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

1.Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z robotyki, w zakresie kinematyki i dynamiki manipulatoréw
2.Rozwijanie u studentoéw umiejetnosci rozwigzywania prostych problemow inzynierskich zwigzanych z
modelowaniem kinematyki manipulatoréw przemystowych. 3.Zapoznanie studentéw z metodami
programowania robotow 4.Ksztattowanie u studentow umiejetnosci pracy zespotowej przy rozwigzywaniu
zadan inzynierskich zwigzanych z uruchamianiem i programowaniem systemow robotycznych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

1. ma uporzgdkowana, podbudowang teoretycznie wiedze ogolng z zakresu elektroniki, techniki
cyfrowej i architektury systeméw komputerowych-[K1st_ W3]

2. ma wiedzeo istotnych kierunkach rozwoju i najwazniejszych osiggnieciach robotyki oraz innych
pokrewnych dyscyplin naukowych, w szczegdlnosci elektroniki oraz automatyki i robotyki-[K1st_W5]

3. zna podstawowe techniki, metody oraz narzedzia wykorzystywane w procesie rozwigzywania zadan
informatycznych, gtéwnie o charakterze inzynierskim, z zakresu kluczowych zagadnien informatyki-
[K1st_W7]

Umiejetnosci:

1. potrafi wkasciwie zaplanowaé¢ oraz wykonaceksperymenty z zakresu robotyki, w tym pomiary oraz
symulacje komputerowe, dokona¢ interpretacji uzyskanych rezultatow, oraz poprawnie wyciggng¢
ptyngce z nich wnioski -[K1st_U3]

2. potrafi, formutujgc i rozwigzujgc zadania informatyczne z zakresu robotyki, zastosowaé odpowiednio
dobrane metody, w tym metody analityczne, symulacyjne lub eksperymentalne -[K1st_U4]

3. potrafi zaprojektowac uktady elektroniczne oraz konstruowac i programowac proste systemy
mikroprocesorowe -[K1st_U13]

Kompetencje spoteczne:

1. rozumie, ze wiedza i umiejetnosci z zakresu robotyki bardzo szybko stajg sie przestarzate-[K1st_K1]
2. ma swiadomos¢ znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu problemow inzynierskich z zakresu robotyki oraz
zna przyktady i rozumie przyczyny wadliwie dziatajgcych systeméw informatycznych, ktére doprowadzity
do powaznych strat finansowych, spotecznych-[K1st_K2]

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

Ocena formujgca:

a) w zakresie wykfadow:

- na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach;
b) w zakresie laboratoriéw:

- na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

Sprawdzanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

- ocene sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zajec, a czesciowo po ich zakonczeniu;
ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole,

- ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

- omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

- efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

- umiejetnos¢ wspotpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegdtowe w
laboratorium,

- uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

- wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tre$ci programowe

Program modutu obejmuje nastepujgce zagadnienia:
- Jezyki programowania robotow

- Reprezentacja bryty sztywnej w przestrzeni

- Proste i odwrotne zadanie kinematyki

- Trajektoria w przestrzeni wewnetrznej i zewnetrznej
- Dynamika manipulatorow

- Roboty mobilne

Tematyka zaje¢

W ramach wyktadu student zapozna sie z nastepujgcymi zagadnieniami:
- Programowanie robotéw - oméwienie sposobu programowania robotéw na podstawie jezykow KRL, VAL,



Karel.

- Proste i odwrotne zadanie kinematyki - oméwienie kinematyki bryly sztywnej z uwzglednieniem macierzy
rotaciji i translaciji, interpretacja zapisu macierzowego kinematyki, oméwienie macierzy transpozyciji i
zastosowanie jej do opisu prostej i odwrotnej kinematyki,, notacja DH i ZDH, oméwienie definicji tahcucha
kinematycznego, stopni swobody oraz parametréw geometrycznych ogniw manipulatora

- Trajektoria w przestrzeni wewnetrznej i zewnetrznej - omowienie opisu trajektorii ruchu ogniw
manipulatora za pomocg wielomianow trzeciego i pigtego stopnia

- Dynamika manipulatoréw - przedstawienie macierzowych rownan dynamiki dla manipulatoréw sztywnych
oraz manipulatoréw z elastycznoscig w ztgczach.

- Roboty mobilne - prowadzgcy przedstawi podstawowe zagadnienia dotyczgce kinematyki robotéw
mobilnych

W ramach laboratorium student zapozna sie z:

- Robotami przemystowymi znajdujgcymi sie laboratorium (Robot Staubli, KUKA, Fanuc) - studenci
zrealizujg ¢wiczenia praktyczne z obstugi robotéw przemystowych:

a) Definiowanie narzedzia oraz sterowanie reczne w przestrzeni ztgcz, bazowej,

b) Realizowanie prostych zadan programowych - programowanie ruchu typu PTP, liniowego.

- Kinematyka i lokalizacjg dwukotowego robota mobilnego (opcjonalne)

- Budowaniem lokalnej mapy otoczenia - skaner z czujnikiem podczerwieni (opcjonalne)

Metody dydaktyczne

1. wyktad: prezentacja multimedialna, rozwigzywanie przyktadowych zadanh na tablicy, pokaz multimedialny
2. ¢wiczenia laboratoryjne: éwiczenia praktyczne, wykonywanie eksperymentow, dyskusja, praca w
zespole,

Literatura
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Hossa, R. Muszynski, Akademicka Oficyna Wydawnicza, Warszawa, 2000
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 28 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 47 2,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




