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EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Projektowanie wézkéw samojezdnych AGV oraz robotéw mobilnych AMR [N1MiBM2>PWiRM]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Mechanika i budowa maszyn 4/8

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
niestacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne
8 16 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

4,00

Koordynatorzy Wyktadowcy
Wymagania wstepne

Student ma podstawowe wiadomosci z mechaniki, elektrotechniki, automatyki, podstaw konstrukcji maszyn
oraz uporzgdkowang wiedze teoretyczng z zakresu kierunku studiow. Student ma podstawowg wiedze o
napedach elektrycznych oraz sposobach przeniesienia napedu. Potrafi korzystaé z literatury (pozyskiwanie
wiedzy ze wskazanych zrédet) oraz Internetu.

Cel przedmiotu

Pozyskanie wiedzy na temat budowy i zasady dziatania automatycznych i autonomicznych systeméw
transportowych typu AGV/AMR stosowanych w transporcie wewngtrzzaktadowym. Poznanie rozwigzan
dotyczacych robotéw mobilnych (AMR/AGV) i automatycznych pociggdw logistycznych. Zaznajomienie
studentéw z réznymi uktadami kinematycznymi wozkéw oraz sprzegnietych z nimi holowanych przyczep.
Pozyskanie wiedzy na temat podstawowych komponentéw sktadowych takich systemow jak: uktad
napedowy, uktad sterowania, nawigacja i uktad bezpieczenstwa. Pokazanie réznic pomiedzy systemem
automatycznym i autonomicznym. Przedstawienie analizy bezpieczenstwa dla systemu automatycznego i
autonomicznego. Zdobycie umiejetnosci projektowanie komponentu mechanicznego samojezdnego wézka
AGYV albo robota mobilnego AMR dla konkretnych warunkéw brzegowych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza:



Student ma wiedze dotyczgcg podstawowych rozwigzan stosowanych w przemysle dotyczgcych
automatycznych i autonomicznych systemow logistyki produkcyjnej. Student wie z jakich komponentow
skfadajg sie takie rozwigzania. Zna podstawowe ukfady kinematyczne stosowane w wozkach AGV,
robotach mobilnych AMR i holowanych przyczepach oraz rozumie mozliwosci kazdego z rozwigzan. Wie
w jaki sposob programuje sie roboty mobilne. Zna ograniczenia obecnych systemoéw automatycznych i
autonomicznych. Wie jak dziata system bezpieczenstwa w wozkach AGV i robotach mobilnych AMR. Ma
zaawansowang wiedze z zakresu projektowania maszyn i tworzenia dokumentaciji technicznej.

Ma zaawansowang wiedze w zakresie mechatroniki obejmujgcg zagadnienia stosowane do
projektowania, badania i modelowania uktadéw napedowych oraz sterowania maszyn.

Umiejetnosci:

Student ma umiejetnos¢é samoksztatcenia sie, m.in. w celu ,podnoszenia” kompetencji zawodowych.
Potrafi przeprowadzi¢ analize bezpieczehstwa dla wybranego zagadnienia zwigzanego z realizacjg
automatycznego przejazdu za pomocg AGV/AMR

Umie zaprogramowac prosty robot mobilny do realizacji wybranej misji transportowe;j

Potrafi nazwa¢ podstawowe elementy sktadowe automatycznego i autonomicznego systemu
logistycznego.

Potrafi dobra¢ odpowiedni uktad kinematyczny dla zadanych warunkéw brzegowych.

Potrafi dobra¢ uktad napedowy dla zadanych warunkéw brzegowych.

Potrafi zaprojektowaé komponent mechaniczny wézka AGV/ robota mobilnego AMR w tym poza
napedem, takze rame i ostony uwzgledniajgc miejsce pod komponenty ukfadu sterowania, navigacji i
bezpieczenstwa czy przewody elektryczne.

Potrafi odrézni¢ uktad automatyczny od autonomicznego.

Potrafi planowac i organizowa¢ prace indywidualng oraz w zespole.

Kompetencje spoteczne:

Potrafi okresli¢ znaczenie wiedzy w rozwigzywaniu probleméw poznawczych i praktycznych oraz
zasiegania opinii ekspertow w przypadku trudnosci z samodzielnym rozwigzaniem problemu.

Student ma swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwtaszcza rozumie potrzebe
formutowania i przekazywania spoteczenstwu, w szczegolnosci poprzez srodki masowego przekazu,
informaciji i opinii dotyczgcych osiggnie¢ techniki i innych aspektow dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje
starania, aby przekazac takie informacje i opinie w sposdb powszechnie zrozumiaty.

Potrafi myslec i dziata¢ w sposéb kreatywny i przedsiebiorczy.

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

Zaliczenie w postaci testy z teorii z zakresu wyktadéw w postaci testu w formie elektronicznej jak i
tradycyjnej sktadajgcego sie z 10-15 pytan. Oceny: 3,0 <50%;60%), 3,5 <60%;70%), 4,0<70%;80%),
4,5<80%;90%), 5,0 <90%;100%).

Biezgca kontrola przygotowania do laboratoridw, opcjonalne kolokwium koricowe z laboratorium w
formie pisemnej. Oceny: 3,0 <50%;60%), 3,5 <60%;70%), 4,0<70%;80%), 4,5<80%;90%), 5,0
<90%;100%).

Tresci programowe

Wyktad:

1. Samojezdny wézek AGV oraz robot mobilny AMR w przemysle

2. Budowa komponentu mechanicznego samojezdnych wézkéw AGV i robotéw mobilnych
3. Dobér napedu i innych kluczowych komponentéw mechanicznych

4. Projektowanie pozostatych komponentow mechanicznych samojezdnego wézka AGV / robota
mobilnego AMR.

5. Automatyczny pociag logistyczny

6. Przetworniki pomiarowe: potozenia, predkosci, przyspieszenia stosowane w AGV/AMR
7. Analiza bezpieczenstwa i realizacja funkcji bezpieczenstwa w uktadach automatycznych i
autonomicznych

8. Nawigacja samojezdnych wozkéw AGV i robotow mobilnych

Laboratorium:

1. Budowa i montaz komponentu mechanicznego matoskalowego robota mobilnego

2. Montaz komponentu sterowania oraz uruchomienie matoskalowego robota mobilnego



3. Wprowadzenie do programowanie matoskalowego robota mobilnego

4. Programowanie matoskalowego robota mobilnego do realizacji misji transportowej

5. Badania uktadu bezpieczenstwa opartego o skanery LIDAR przemystowego samojezdnego wézka AGV
/ robota mobilnego AMR

6. Nawigacja przemystowego samojezdnego woézka AGV / robota mobilnego AMR

7. Badania symulacyjne réznych uktadoéw kinematycznych stosowanych w AGV/AMR

8. Przygotowanie koncepcji samojezdnego wozka AGV / robota mobilnego AMR dla wybranych
warunkow brzegowych

9. Dobranie podstawowych komponentéw mechanicznych samojezdnego wozka AGV / robota
mobilnego AMR w tym napedu dla wybranych warunkéw brzegowych

10. Dobor komponentow systemu bezpieczenstwa dla wybranych warunkow brzegowych

11. Projekt komponentu mechanicznego samojezdnego wézka AGV / robota mobilnego AMR
uwzgledniajgc dobrane wczesniej komponenty oraz inne systemy w tym miejsce pod ukfad sterowania,
nawigaciji, oswietlenie oraz przewody.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja, przyktady obliczeniowe
Laboratorium: éwiczenia laboratoryjne w grupach, case study, przyktady aplikacyjne

Literatura

Podstawowa:

1. Cook D., Budowa robotéw dla poczatkujgcych, Helion, Warszawa, 2016.

2. Giergiel M. J., Hendzel Z., Zylski W., Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych,
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2002

3. Koztowski R., Sikorski A., Nowoczesne rozwigzania w logistyce, Wolters Kluwer Polska, 2013.

Uzupetniajgca:
1. Kagan E., Shvalb N., Ben-Gal |., Autonomous Mobile Robots and Multi-Robot Systems, Wiley, 2022.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 100 4,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 24 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 76 3,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




