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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Podstawy robotyki

NAZWA PRZEDMIOTU

W JEZYKU ANGIELSKIM Basics of Robotics

KOD PRZEDMIOTU A208
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 4.00
SEMESTRY 4

2 RoODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
4 9 0 9 0 9 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Nabycie umiejetnosci dobierania i wykorzystania podstawowych metod analitycznych, numerycznych i do-
$wiadczalnych w dziedzinie robotyki.

Kod archiwizacji: 0AAB3BAC
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z zakresu teorii mechanizméw i maszyn.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Potrafi definiowaé¢ podstawowe pojecia z dziedziny robotyki.

EK2 Wiedza Potrafi wymienié¢ i opisa¢ podstawowe metody analizy strukturalnej, kinematycznej i planowania
trajektorii z uwzglednieniem przestrzeni roboczej manipulatoréw szeregowych.

EK3 Umiejetnosci Potrafi opisa¢ matematycznie, tworzac modele analityczne i numeryczne, kinematyke mani-
pulatoréw szeregowych.

EK4 Umiejetnosci Potrafi napisa¢ program do analizy kinematycznej robotow o strukturze szeregowej przy wy-
korzystaniu systeméw komputerowego wspomagania projektowania.

EK5 Umiejetnosci Potrafi przeprowadzi¢ badania doswiadczalne i analize otrzymanych wynikoéw dotyczacych
podstawowych parametrow funkcjonalnych robotéw przemystowych. Potrafi interpretowaé¢ uzyskane wyniki
i wyciaga¢ wnioski.

EK6 Kompetencje spoleczne Potrafi sformulowaé i przekazaé¢ w sposéb zrozumialy zagadnienia zwiazane z ro-
botami przemystowymi. Potrafi pracowaé¢ indywidualnie i w zespole.

6 TRESCI PROGRAMOWE

PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Podstawy programowania w srodowisku Matlab. 2
P2 Zadanie proste kinematyki manipulatora o strukturze szeregowej. 3
P3 Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora o strukturze szeregowe;j. 3
P4 Zadanie statyki manipulatora o strukturze szeregowe;j. 1
LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 proty przemystowe o strukturze @eregoxyej - Fanuf: S420F - analiza tanicucha 1
kinematycznego robota, zasady dziatania i sterowania.
L2 Podstawy obstugi uktadu sterowania, wstep do programowania robota Fanuc. 1
L3 Analiza budowy, zasady dzialania, sterowanie manipulatorem portalowym. 1
L4 Badanie pozycjonowania i orientacji cztonu roboczego manipulatora szeregowego. 1
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LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L5 Badanie wybranych parametréow funkcjonalnych robotéw przemystowych. 5
Wyznaczenie elementéw macierzy sztywnosci, powtarzalnosci pozycjonowania.

L6 Wyznaczenie macierzy Jacobiego. Osobliwos$ci mechanizmu. 2

L7 Pomiary drgan cztonu roboczego manipulatora o strukturze szeregowe;. 1

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Podstawowe pojecia z dziedziny robotyki. Pojecia podstawowe: robotyka,
mechatronika, biomechanika; robot, manipulator. Podzial manipulatoréw ze

w1 . R . . . 1
wzgledu na budowe i ich wlasciwosci. Analiza strukturalna manipulatorow
szeregowych i rownoleglych.
Wyznaczenie polozenia czlonu roboczego wzgledem podstawy manipulatora.
Macierz orientacji i wektor pozycji. Wymiarowanie manipulatora szeregowego,

W2 wspolrzedne Denavita-Hartenberga, wspotrzedne jednorodne. Wyznaczenie 2
macierzy przeksztalcenia jednorodnego, wspolrzedne D-H, katy Eulera, katy
wzgledem ustalonego uktadu odniesienia.
Analiza kinematyczna manipulatoréw szeregowych i réwnoleglych. Definicja

W3 i algorytm postepowania zad. prostego i odwrotnego kinematyki manipulatorow 2
szeregowych.

W4 Macierz Jacobiego manipulatora. Zadanie statyki manipulatora o strukturze 1
SZeregowej.
Przestrzeni robocza z uwzglednieniem osobliwosci mechanizmu. Planowanie

W5 . . . . . 1
trajektorii manipulatoréw szeregowych i roéwnolegtych.
Badanie wybranych parametrow funkcjonalnych robotéw przemystowych,

W6 wskazniki doktadnosci pozycjonowania i orientacji cztonu roboczego, macierz 1
sztywnosci zastepczej.

W7 Podstawy dynamiki robotow. 1

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Zadania tablicowe

N4 Cwiczenia laboratoryjne
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N5 Dyskusja
N6 Praca w grupach

N7 Cwiczenia projektowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 27
Konsultacje przedmiotowe 6
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 25
Opracowanie wynikow 27
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 35
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 120
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
F2 Projekt zespotowy
F3 Odpowiedz ustna

F4 Projekt indywidualny

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Obecnosé na wyktadach min. 50%

KRYTERIA OCENY
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EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 S;;iegr;iv zjo?ri‘)fiv ic(l)(if;i(:;vaé pojecia: robotyka, manipulator o strukturze
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Stud.ent potr}aﬁ zdefiniowag, .pog'e;cia: analiza struktura%lna i ‘kinem'z.ityczna
manipulatoréw szeregowych i rownolegltych, planowanie trajektorii.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 rSI;u;lr(liii)rllltl ;D(())tlgif Soziirs;g(’zoivnjctﬁrnatycznie, tworzac modele analityczne kinematyke
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Student potrafi napisaé¢ program do wyznaczenia poloZeni.a cztonu roboczego
wzgledem podstawy manipulatora o strukturze szeregowej.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
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NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Student potrafi przeprow,adzié anfilize; otrzymany?h wynikéow dotyczacych
podstawowych parametrow funkcjonalnych robotéw przemystowych.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 6
NA OCENE 2.0 -
S
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT bo SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 L1 N1 N2 N5 F1 F3 P1
EK2 Cel 1 L2113 ii L5 L6 N1 N2N3 N4 N5 | F1F2F3F4P1
EK3 Cel 1 L2 L3 L4 L5 N1 N3 N5 N6 N7 | F1 F2F3F4P1
EK4 Cel 1 L2 L3 L4 L5 N1 N3 N5 N6 N7 F2 F3 F4 P1
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT DO SZCZEGOLO- CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK5 Cel 1 LIL2 L3 L4 L5 N1 N2 N4 N5 N6 F1 F3 P1
L6 L7
L1T2L31L4L5 | N1 N2N3 N4 N5
EK6 Cel 1 L6 L7 NG N7 F1 F2 F3 F4 P1
11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA
[1 ] Craig J. — Wprowadzenie do robotyki, Warszawa, 1995, WNT
[2 | Morecki A., Knapczyk J. — Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw., Warszawa,

1999, WNT

[3 | Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K. — Teoria mechanizmdéw i manipulatoréw. Podstawy i przyktady
zastosowan w praktyce., Warszawa, 2002, WNT

[4 | Zalewski A., Cegiela R. — Matlab - obliczenia numeryczne i ich zastosowania, Poznan, 1997, WNakom

[5 | Mrozek B., Mrozek Z. — Matlab i Simulink: poradnik uzytkownika, Gliwice, 2004, Helion

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W. — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2003,
PWN

[2 | Brzozka J., Dorobczyriski L. — Programowanie w Matlab, Warszawa, 1998, MIKOM

[3 | Tsai Lung-Wen — Robot Analysis The Mechanics of Serial and Parallel Manipulators., New York, 1999,
John Willey&Sons

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Marta Goéra-Maniowska (kontakt: marta.gora-maniowska@pk.edu.pl)

OsoBY PROWADZACE PRZEDMIOT
1 dr inz. Marta Gora-Maniowska (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)
4 mgr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@mech.pk.edu.pl)

5 mgr inz. Ryszard Trela (kontakt: trela@mech.pk.edu.pl)
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13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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