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SYLABUS

DOTYCZY CYKLU KSZTALCENIA 2020/2021—2023/2024

(skrajne daty)
Rok akademicki 2022/2023

1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Podstawy programowania robotow
Kod przedmiotu*

Nazwa jednostki Kolegium Nauk Przyrodniczych
prowadzacej kierunek 9 Y Y
Nazwa jednostki Kolegium Nauk Przyrodniczych
realizujacej przedmiot Instytut Inzynierii Mechaniczne;j
Kierunek studiow Mechatronika

Poziom studiow Studia I-go stopnia

Profil praktyczny

Forma studiow Studia stacjonarne

Rok i semestr/y studidw | Ill rok, 5 semestr

Rodzaj przedmiotu Przedmiot kierunkowy

Jezyk wyktadowy polski

Koordynator dr inz. Bogumit Hotota

Imie i nazwisko osoby

prowadzacej / 0osob dr inz. Bogumit Hotota
prowadzacych

* -opcjonalnie, zgodnie z ustaleniami w Jednostce

1.1.Formy zajec¢ dydaktycznych, wymiar godzin i punktow ECTS

Semestr . Inne Liczba pkt.
) Wykt. | Cw. | Konw. | Lab. | Sem. | ZP Prakt. (jakie?) ECTS
5 15 15 15 3

1.2. Sposab realizacji zajec
zajecia w formie tradycyjnej

[ zajecia realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢

1.3 Forma zaliczenia przedmiotu (z toku) (egzamin, zaliczenie z oceng, zaliczenie bez oceny)

Wyktad — egzamin.
Cwiczenia — zaliczenie z ocena.
Laboratoria — zaliczenie z ocena.

2.WYMAGANIA WSTEPNE

przeksztatcania uktadoéw wspotrzednych, zadania kinematyki

Student posiada podstawowa wiedze z dziedziny robotyki. Potrafi okresli¢ strukture
kinematyczng robota i zakwalifikowac jg do okreslonej klasy. Zna reguty opisu kinematyki,

elementarne metody

planowania trajektorii. Ponadto umie stosowa¢ metody szybkiego prototypowania




i modelowania 3D. Ma zaliczone przedmioty: podstawy robotyki, podstawy automatyki, sensory
i aktuatory, podstawy projektowania systemdw mechatronicznych.

3. CELE, EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE | STOSOWANE METODY DYDAKTYCZNE

3.1 Cele przedmiotu

Poszerzenie znajomosci zasad funkcjonowania robotdw, zapoznanie sie z réznymi

C1 . o . , .
rozwigzaniami konstrukcyjnymi robotow.

Poznanie zasad programowania nowoczesnych robotow przemystowych

z wykorzystaniem dedykowanych jezykéw programowania (RAPID) oraz wirtualnych
srodowisk graficznych do szybkiego prototypowania stanowisk zrobotyzowanych
(ABB RobotStudio).

C2

Wypracowanie umiejetnosci samodzielnego rozwigzywania problemdw

= projektowych dla roznych aplikacji robota przemystowego (na przyktadzie IRb-120).

3.2 Efekty uczenia sie dla przedmiotu

Odniesienie do
efektow
kierunkowych *

EK (efekt Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu
uczenia sie) Student:

Ma poszerzong wiedze z robotyki, w szczegdlnosci zna
budowe i whasciwosci robotdw przemystowych, strukture
hierarchicznych uktaddw sterowania robotow |, 11 Il
generacji, metody programowania ruchu, specyfike
robotow wspotpracujacych ze sobg w gniezdzie. Ma
wiedze z zakresu wykorzystania robotow w automatyzacji
proceséw przemystowych i bezpieczenstwa ich
eksploatacji.

EK_o1 K_Wog

Zna wiasciwosci i sposob uzytkowania oprogramowania
komputerowego przeznaczonego do programowania
robotéw w gniazdach zrobotyzowanych w zakresie
niezbednym do prostych realizacji.

EK_o02 Posiada wiedze na temat sposobdw, jezykow i Srodowisk K_Wog
graficznych programowania robotow. Ma szczegotowa
znajomosc jezyka programowania RAPID (ABB). Zna
strukture programu, typy danych, podstawowe instrukcje
akcji i ruchu oraz funkcje.

Jest przygotowany do korzystania ze zrodet
publikowanych, zasobow internetowych, firmowych

i innych. Potrafi dokonad interpretacji uzyskanych
informacji, pofaczyc i/lub selektywnie wykorzystaé¢ w
realizowanym zadaniu. Jest w stanie wycigga¢ wnioski
i formutowad opinie na temat realizowanych zadan.

EK_o3 K_Uo1

W przypadku $ciezki ksztatcenia prowadzacej do uzyskania kwalifikacji nauczycielskich uwzgledni¢ réwniez efekty
uczenia sie ze standardéw ksztatcenia przygotowujgcego do wykonywania zawodu nauczyciela.



Jest w stanie przygotowac niezbedne zatozenia,
zaprogramowac i dokonac badania symulacyjnego robota
EK_og4 (gniazda robotdéw) realizujgcego zadany fragment procesu K_U1o
technologicznego w dostepnym srodowisku
programowania.

Posiada umiejetnosc tworzenia i programowania
EK_os algorytmow umozliwiajacych robotowi wykonanie K_U1o
zadanych sekwencji ruchow i dziatan narzedzia.

Potrafi wtasciwie okresla¢ czynnosci niezbedne do
realizacji poszczegodlnych zadan z uwzglednieniem
zatozonych terminow zakonczenia projektu. Potrafi
podzieli¢ sie zadaniami pomiedzy cztonkami zespotu
projektowego. Realizuje zadania w wyznaczonym
terminie.

EK_o6 K_Ua18

Projektujac stanowisko zrobotyzowane wykorzystuje
wiedze i doswiadczenie wiasne, a w przypadku trudnosci
umie korzystac z pomocy doswiadczonych ekspertow.
EK_o7 Potrafi uwzgledni¢ w projekcie stanowiska K_Ko2
zrobotyzowanego aspekty zwigzane ze specyfika
srodowiska przemystowego, wymogami bezpieczenstwa
i ergonomii pracy.

3.3 Tresci programowe

A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

1. Rys historyczny rozwoju robotyki i technik programowania robotow. Struktury
kinematyczne i klasyfikacja robotow. Przyktady. Roboty I, Il i lll generacji. Roboty
przemystowe. Roboty kolaboracyjne (koboty). Techniki programowania bezposredniego
(on line — programowanie reczne, przez wstepne przejscie, automatyczne z
prowadzeniem przez sensor) i posredniego (off line — jezyki posrednie i bezposrednie,
srodowiska graficzne).

2. Kinematyka robotéw przemystowych. Sposoby parametryzacji orientacji — katy
Eulera/Cardana, kwaterniony. Uktady wspotrzednych na stanowisku zrobotyzowanym:
podstawy, narzedzia, obiektu, stanowiska Kinematyka robotdw wspotpracujacych ze
soba w gniezdzie.

3. Robot IRb-120. Struktura kinematyczna, podstawowe wtasciwosci, parametry. Struktura
i wiasciwosci ukfadu sterowania IRCs. Panel operatorski i panel programowania.
Synchronizacja i kalibracja. Podstawowe narzedzia. Zasady bezpieczerstwa na
stanowisku zrobotyzowanym.

4. Symulator panelu FlexPendant. Graficzne srodowisko programowania robotéw
i symulacji stanowisk zrobotyzowanych - ABB RobotStudio. Terminologia i system menu.
Tworzenie sceny, definicja narzedzia i obiektu. Synchronizacja robota z wirtualnym
kontrolerem. Predefiniowane uktady wspotrzednych. Programowanie ruchu. Import
elementow z biblioteki i z zewnetrznych programdéw CAD. Symulacja. Korzystanie z
dokumentacji systemowej. Wybrane przyktady funkcjonalnosci programu —




programowanie ruchu wzdtuz krawedzi obiektu, wykrywanie kolizji, strefy przestrzenne,
MultiMove, pakiety biblioteczne (packs).

Programowanie w jezyku RAPID. Sktadnia jezyka. Typy wartosci. State i zmienne.
Procedury i funkcje. Podstawowe procedury obstugi wejscia/wyjscia i komunikacji z
uzytkownikiem. Instrukcje akgji. Instrukcje ruchu. Instrukcje sterujgce wykonaniem
programu. Operacje dyskowe.

Programowanie w jezyku RAPID. Instrukcje ruchu po sciezce liniowej i po tuku.
Argumenty instrukgji ruchu (wspotrzedne celu, parametry ruchu, dane narzedzia

i obiektu, doktadnosc¢ pozycjonowania). Tworzenie i modyfikacja trajektorii ruchu robota.
Strefy przestrzenne. Obstuga przerwan. Przyktady.

Przeglad zastosowan robotdw i kobotdw. Stan robotyzacji w Polsce i na swiecie. Aktualne
trendy w robotyce.

B. Problematyka ¢wiczen

Tresci merytoryczne

1. Budowa wirtualnych stanowisk zrobotyzowanych dla zadanych procesow
technologicznych.
2. Opracowanie projektu zrobotyzowanego stanowiska dla wybranego typu(ow)

robota(éw) i wybranego procesu technologicznego.

C. Problematyka laboratoriow

Tresci merytoryczne

1.

Zajecia organizacyjne. Zasady pracy, zasady bezpieczeristwa, warunki zaliczenia,
regulamin pracowni. Sprzetowa struktura systemu sterowania. Wprowadzenie do
srodowisk ABB RobotWare i ABB RobotStudio.

Budowa interfejsu ABB RobotStudio. Algorytm tworzenia modelu stanowiska
zrobotyzowanego w programie. Przeglad podstawowych narzedzi dostepnych w
Srodowisku. Korzystanie z biblioteki gotowych modeli robotéw. Import elementow
sktadowych stanowiska zrobotyzowanego.

Podstawy programowania robota z wykorzystaniem srodowiska ABB Robot Studio.
Zasady pracy z symulatorem panelu operatorskiego FlexPendant. Rozpoznanie

i konfigurowanie uktadow wspotrzednych zwigzanych z podstawg robota, narzedziem
i obiektem manipulacji. Konfiguracja srodowiska i przygotowanie prostego programu
sterowania.

Zasady programowania robotdw w jezyku RAPID. Sktadnia jezyka, wywotywanie funkcji.
Zasady korzystania z dokumentacji jezyka. Przyktad prostego programu.

Programowanie w jezyku RAPID. Definiowanie narzedzia i obiektu manipulowanego.
Opis podstawowych procedur: obstugi wejscia/wyjscia, komunikacji z uzytkownikiem.
Instrukcje petli, warunkowe, ruchu, zegar czasu rzeczywistego. Tworzenie i modyfikacja
trajektorii ruchu robota.

Projektowanie trajektorii robota z wykorzystaniem réznych metod programowania
i interpolacji Sciezki ruchu narzedzia.




3.4 Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad z prezentacjg multimedialna.
Cwiczenia: indywidualny projekt zrobotyzowanego stanowiska w srodowisku ABB RobotStudio.
Laboratorium: wykonywanie ¢wiczen z programowania robotéw w srodowisku ABB RobotStudio.

4. METODY | KRYTERIA OCENY
4.1 Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Metody oceny efektow uczenia sie Forma zajec
Symbol efektu (np.: kolokwium, egzamin ustny, egzamin pisemny, dydaktycznych
projekt, sprawozdanie, obserwacja w trakcie zajec) (w, ¢w, ...)
rzebieg ¢wiczen, praca projektowa ,
Ek_o01 P .g _ P ProJ ! w., ¢w., lab.
egzamin pisemny
rzebieg ¢wiczen, sprawozdania, praca projektowa ,
Ek_o2 P -9 ¢ 5P P ProJ ! w., ¢w., lab.
egzamin pisemny
EK_o3 przebieg ¢wiczen, sprawozdania, praca projektowa, ¢w., lab.
EK_o4 przebieg ¢wiczen, sprawozdania, praca projektowa, ¢w., lab.
EK_os przebieg ¢wiczen, sprawozdania, praca projektowa, ¢w., lab.
EK_o6 przebieg ¢wiczen, praca projektowa ¢w., lab.
rzebieg ¢wiczen, praca projektowa .
Ek_o7 P g. " P _ ’p ) ! ¢w., lab.
obserwacja w trakcie zajec

4.2 Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Wyktad
e egzamin pisemny.
Cwiczenia
Warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen jest:
e wykonanie projektu stanowiska zrobotyzowanego.
e opracowanie pisemnego sprawozdania z pracy projektowej.

Laboratoria
Warunkiem uzyskania zaliczenia z zaje¢ laboratoryjnych jest:
e uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawdzania przygotowania do zajec laboratoryjnych.
e uzyskanie pozytywnej oceny z aktywnosci i efektdw w czasie zajed laboratoryjnych.
e napisanie sprawozdan.
e uzyskanie pozytywnej oceny z kolokwium zaliczeniowego.

5. CALKOWITY NAKEAD PRACY STUDENTA POTRZEBNY DO OSIAGNIECIA ZALOZONYCH
EFEKTOW W GODZINACH ORAZ PUNKTACH ECTS

Srednia liczba godzin na zrealizowanie

Forma aktywnosci . .
Y aktywnosci

Godziny kontaktowe wynikajace

z harmonogramu studiow 45




Inne z udziatem nauczyciela akademickiego 5
(udziat w konsultacjach, egzaminie)

Godziny niekontaktowe — praca witasna

studenta 40
(przygotowanie do zaje¢, egzaminu, napisanie

referatu itp.)

SUMA GODZIN 90
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 3

* Nalezy uwzglednic, ze 1 pkt ECTS odpowiada 25-30 godzin catkowitego naktadu pracy studenta.

6. PRAKTYKI ZAWODOWE W RAMACH PRZEDMIOTU

wymiar godzinowy nie dotyczy
zasady i formy odbywania .
oraktyk nie dotyczy
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Akceptacja Kierownika Jednostki lub osoby upowaznione;j



