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SYLABUS
DOTYCZY CYKLU KSZTALCENIA 2020/2021—2023/2024
(skrajne daty)
Rok akademicki 2021/2022

1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Podstawy robotyki

Kod przedmiotu*

Nazwa jednostki Kolegium Nauk Przyrodniczych
prowadzacej kierunek 9 Y Y
Naz'vva-Jedr.lostk| : Kolegium Nauk Przyrodniczych
realizujgcej przedmiot

Kierunek studiow Mechatronika

Poziom studiow studia pierwszego stopnia
Profil praktyczny

Forma studiow stacjonarne

Rok i semestr/y studiow | rok Il, semestr 4

Rodzaj przedmiotu podstawowy

Jezyk wyktadowy j. polski

Koordynator dr inz. Zytka Wojciech

Imie i nazwisko osoby

prowadzacej [ osob mgr Pawet Ligezka
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
4 30 15 30 5

1.2. Sposab realizacji zajec
X zajecia w formie tradycyjne;
X 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, laboratorium - zaliczenie z ocena.

2.WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza z zakresu matematyki wyzszej oraz mechaniki technicznej. Ponadto
wymagana jest znajomosc tresci przedmiotu ,Sensory i aktuatory”.




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

3.1 Cele przedmiotu

1 Zapoznanie studentdw z podstawowymi zagadnieniami robotyki, jej definicja,
zakresem badan jako nauki.
s Poznanie podstawowych uktadéw konstrukcyjno-funkcjonalnych robotdw,
w szczegodlnosci robotow przemystowych.
C Zapoznanie studentow z modelami matematycznymi stosowanymi do opisu robotow
3 przemystowych.
Cy4 Poznanie zasad pracy z robotem przemystowym.

3.2 Efekty uczenia sie dla przedmiotu

EK (efekt
uczenia sie)

Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu

Odniesienie do
efektow
kierunkowych *

EK_o1

Posiada wiedze z zakresu automatyki i robotyki oraz
elementéw i podzespotow mechatronicznych
wykorzystywanych w ukfadach robotycznych oraz
z budowy i zasady dziatania zintegrowanych uktadow
mechaniczno-elektroniczno-informatycznych stosowanych
w uktadach robotow przemystowych.

K_Wog

EK_o2

Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych
i innych zrdodet na tematy robotyki i zintegrowanych
systemdéw produkcyjnych; potrafi integrowac uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciggac
whnioski oraz formutowad i uzasadniac opinie.

K_Uo1

EK_o3

Stosuje réwnania matematyczne do opisu zagadnien
mechanicznych i procesow technologicznych. Potrafi
wykorzysta¢ oprogramowanie komputerowego do opisu
zagadnien robotow.

K_Uo3

EK_o4

Posiada umiejetnosci niezbedne do pracy w s$rodowisku
przemystowym gdzie funkcjonujag roboty przemystowe oraz
zna i stosuje zasady bezpieczenstwa zwigzane z tg praca.

K_Uig

EK_os

Rozumie potrzebe i mozliwosci ciggtego doksztatcania sie
oraz podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych
i spotecznych.

K_Uig

EK_o06

Potrafi dononac krytycznej oceny wtasnej wiedzy oraz
wynikajacych zniej aspektéw i skutkéw dziatalnosci
inzyniera — np. wptywu na srodowisko i zwigzanej z tym
odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje

K_Ko1

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




3.3 Tresci programowe
A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

Wprowadzenie do przedmiotu ,Podstawy robotyki”. Poczatki rozwoju robotyki w ujeciu
globalnym. Pierwsze zastosowanie robotdw w polskim przemysle. Aktualny stan rynku
robotyki w Polsce i na swiecie. Pojecia podstawowe z zakresu robotyk .Rozwiniecie definic;ji
w ttumaczeniu pojecia robot i manipulatoréw. Podstawowe klasy robotow przemystowych.
Teoria i technika manipulatoréw. Robotyka teoretyczna i robotyka ogdlna. Zakres robotyki i jej
problematyka badawcza. Dziaty robotyki i ich specyfika. Prace badawcze i konstrukcyjne
w poszczegolnych dziatach robotyki. Rola i znaczenie nauk podstawowych w rozwoju robotyki.

Podstawowe czynniki rozwoju robotyki przemystowej. Grupy czynnikow warunkujacych rozwoj
robotyki przemystowej: spoteczne ,ekonomiczne, techniczne. Optacalnos¢ stosowania robotdw
w przemysle. Okres zwrotu naktaddw poniesionych na robotyzacje okreslonego procesu
technologicznego.

Klasyfikacja robotéw przemystowych. Kryteria podziatu robotow na klasy. Generacje robotow.
Etapy rozwoju robotdw. Sposoby instalacji robotdw. Przyktady robotow w réznorakich
zastosowaniach praktycznych.

Podstawy budowy robotow przemystowych. Gtdwne uktady konstrukcyjne robotéw. Struktury
kinematyczne manipulatorow i ich zapis. Konfiguracje robotow przemystowych i ich
charakterystyka. Formy ruchliwosci robotdw przemystowych.

Kinematyka manipulatoréw. Lokalne uktady wspotrzednych zwigzanych z poszczegdlnymi
cztonami manipulatora. Notacja Denavita-Hartenberga. Badania manipulacji mech. za pomoca
prostego zad. kinematyki — transformacja prosta. Badania manipulacji mech. za pomocg odwr.
zad. kinematyki — transformacja odwrotna. Jakobian manipulatora. Stany osobliwosci
kinematycznych manipulatorow. Opis dynamiki manipulatora w formalizmie Lagrange‘a.

Rodzaje napedow i mechanizmdw robotéw przemystowych. Napedy pneumatyczne,
hydrauliczne, elektrohydrauliczne i elektryczne. Mechanizmy przekazywania ruchu od silnika
do cztonédw manipulatora.

Uktady czujnikowe stosowane w robotyce. Generowanie ruchu robotéw przemystowych.
Doktadnos¢ potozenia i doktadnosc toru ruchu robota. Czujniki okreslajgce stan robota.
Czujniki okreslajace stan otoczenia robota Systemy wizyjne stosowane w robotyce.

Uktady sterowania robotéw. Uktad regulacji potozenia jako podstawowy uktad regulacji robota.
Systemy sterowania oparte na technice mikroprocesorowe;

Podstawy budowy mechanicznej robota IRB120. Budowa elektryczna oraz struktura uktadu
sterowania. Przeglad standardowych narzedzi stosowanych w efektorach manipulatorow.
Zasady budowy klatki bezpieczenstwa gniazda robotowego.

Wprowadzenie do programowania robotow. Podstawy obstugi operatorskiej robotéw na
przyktadzie systemu sterowania IRCs. Przedstawienie pojed: synchronizacja i kalibracja
manipulatora, deklaracja narzedzi, uktady wspotrzednych (bazy, efektora, obiektu).

Zasady programowania robotow w jezyku RAPID. Sktadnia jezyka i jego funkcji. Zasady
korzystania z dokumentacji jezyka. Programowanie w jezyku RAPID. Definiowanie narzedzie
i workobjectu. Opis podstawowych procedur: obstugi wejscia/wyjscia, komunikacji

z uzytkownikiem, petli, instrukcji warunkowych, instrukcji ruchu, zegara czasu rzeczywistego,
tworzenie i modyfikacja trajektorii ruchu robota.




B . Problematyka ¢wiczen laboratoryjnych

Tresci merytoryczne

Podstawy Matlaba

Opis przeksztatcen przestrzennych we wspotrzednych jednorodnych

Opis kinematyki manipulatora metoda Denavita - Hartenberga

Rozwigzywanie zadania prostego kinematyki robotow

Rozwigzywanie zadania odwrotnego kinematyki robotow

Zaleznosci predkosciowe i przyspieszeniowe w manipulatorach

Modelowanie dynamiki manipulatorow

Planowanie ruchu manipulatorow

Obliczanie napeddw robotow z przektadniami. Algorytmy sterowania

C. Problematyka ¢wiczen audytoryjnych

Tresci merytoryczne

Zadanie proste kinematyki

Zadanie odwrotne kinematyki

Macierze rotacji i katy Eulera

Predkosci manipulatorow

Postacie jednorodne obiektow geometrycznych

Przeksztatcenia jednorodne

3.4 Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad problemowy, wyktad z prezentacja multimedialng.
Laboratorium: wykonywanie lab wg. instrukcji dotaczonych do zaje¢, praca z robotem
przemystowym, praca z zestawem NXT.

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., ...)
EK_o1 KOLOKWIUM, EGZAMIN W.
EK_o2 KoLokwIUM, EGZAMIN W.
EK_o3 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, SPRAWOZDANIE CW., LAB.
EK_o4 OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC, EGZAMIN CW., LAB., W.
EK_osg SPRAWOZDANIE, OBSERWACJA W TRAKCIE ZAJEC CW., LAB., W.
EK_o6 EGZAMIN, SPRAWOZDANIE CW., LAB., W.




4.2  Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Wyktad - pozytywna ocena z egzaminu z zagadnien poruszanych na wyktadzie.
Laboratorium - uzyskanie pozytywnych ocen z wejsciowek dotyczacych zagadnien zwigzanych
z wykonywanymi ¢wiczeniami. Prawidtowe wykonanie sprawozdan z realizacji ¢wiczen.

Cwiczenia- kolokwium zaliczeniowe.

Egzamin koncowy — egzamin pisemny. Warunkiem przystgpienia do egzaminu jest
wczesniejsze zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych.

Aby uzyskac ocene 3,0 (dst) trzeba zdoby¢ co najmniej 50% catkowitej liczby punktow.
Aby uzyskac ocene 3,5 (dst plus) trzeba zdoby¢ co najmniej 60% catkowitej liczby punktow.

Aby uzyskac ocene 4,0 (dobry) trzeba zdoby¢ co najmniej 70% catkowitej liczby punktow.
Aby uzyskac ocene 4,5 (dobry plus) trzeba zdobyc co najmniej 80% catkowitej liczby punktow.

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

L Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci L
aktywnosci
Godziny kontaktowe wynikajace
z harmonogramu studiow 7>
Inne z udziatem nauczyciela akademickiego
(udziat w konsultacjach, egzaminie) 9
Godziny niekontaktowe — praca witasna
studenta
(przygotowanie do zaje¢, egzaminu, napisanie 4
referatu itp.)
SUMA GODZIN 125
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 5
* 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 Nie dotyczy
praktyk
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Dokumentacja techniczna robota ABB IRB 120
Dokumentacja techniczna robota MOTOMAN SDA10

Akceptacja Kierownika Jednostki lub osoby upowaznionej



