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KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2019/2020

Wydziat Inzynierii Elektrycznej i Komputerowe;j

Kierunek studiéw: Infotronika Profil: Ogolnoakademicki

Forma sudiéw: stacjonarne
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: bez specjalnosci

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Kod kierunku: 1Tron

NAZWA PRZEDMIOTU Wprowadzenie do mechatroniki i robotyki

NAZWA PRZEDMIOTU

W JEZYKU ANGIELSKIM Introduction to mechatronics and robotics.

KOD PRZEDMIOTU WIEIiK INFOTRON oIIS PK1 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 1

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
1 30 0 0 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU
Cel 1 Zapoznanie studentéw z formami ludzkiej pracy w ujeciu systemowym.
Cel 2 Zapoznanie studentéw z budows i dziataniem robotoéw stacjonarnych.

Cel 3 Zapoznanie studentow z opisem matematycznym robotow.

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Znajomo$é podstaw mechaniki, elektrotechniki i teorii sterowania.

2 Znajomo$¢ podstaw matematyki wyzszej.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student zna podstawowe pojecia i terminologie zwiazana z robotyka.

EK2 Wiedza Student posiada wiedze na temat budowy robotéw: manipulatoréw, chwytakéw oraz uktadéw na-
pedowych.

EK3 Umiejetnosci Student posiada umiejetno$¢ sporzadzania schematéw kinematycznych robotéw i systemow
mechatronicznych oraz wyznaczania ich przestrzeni roboczej.

EK4 Umiejetnosci Student umie opisa¢ w sposob fizyczny i matematyczny roboty o réznych rozwiagzaniach kon-
strukcyjnych.

EK5 Umiejetnosci Student umie rozwigza¢ proste i odwrotne zadanie kinematyki dla wybranych laricuchow
kinematycznych manipulatoréw.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Historyczny rozwdéj form ludzkiej pracy w ujeciu teorii systemow. Rozwoj
terminologii i poje¢ oraz schematy blokowe dla: pracy bez narzedzi, pracy
z narzedziami prostymi, pracy z narzedziami zlozonymi, pracy zautomatyzowanej
W1 oraz pracy zrobotyzowanej. Syntetyczna charakterystyka i rozwoj zrodet energii 6

oraz ukladéw sterowania. Definicje robotéw oraz ich poréwnanie z réznych
punktéow widzenia. Rozwoj robotyki w XX wieku i trendy rozwojowe w XXI
wieku. Budowa i struktura robota jako pierwszego systemu mechatronicznego.
Klasyfikacja robotow.

Manipulator jako jednostka kinematyczna. Rodzaje ruchéw, pary kinematyczne
oraz ich oznaczenia, liczba stopni swobody. Manewrowosé¢ i ruchliwosé.

w2 Redundancja. Klasy potaczeil ruchowych oraz roboty z przegubami 8
liniowo-obrotowymi oraz sferycznymi. Klasyfikacja taricuchéw kinematycznych.
Przestrzenie robocze i ich rodzaje.

Formalny opis tancucha kinematycznego. Uktady wspoélrzednych i transformacje
wspoélrzednych w matematyce. Pozycjonowanie bryly sztywnej: potozenie $rodka
ciezkosci oraz orientacja. Uklady wspolrzednych w robotyce. Roboty o taricuchu
kinematycznym kartezjanskim, cylindrycznym i sferycznym. Roboty przegubowe,
typu SCARA i wielokorbowe. Systemy napedowe robotéw. Wspolrzedne naturalne
(konfiguracyjne) oraz wspoélrzedne zewnetrzne globalne. Kinematyka prosta

i odwrotna manipulatoréw. Rozwiazywanie zadani prostych i odwrotnych
kinematyki na wybranych przyktadach. Przyktad niejednoznacznosci opisu oraz
przyktad robota redundantnego. Notacja Denavita-Hartenberga. Uktady
pomiarowe wspolrzednych robota.
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WYKLADY

TEMATYKA ZAJEC

Lp ) .
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

LiczBA
GODZIN

oraz chwytaki elektromagnetyczne. Zasady doboru chwytakow.

Chwytaki robotow. Rodzaje chwytania, chwytanie jako proces technologiczny.
Klasyfikacja chwytakow. Chwytaki mechaniczne: dwupalcowe, protetyczne
i specjalne. Uktady napedowe chwytakéw mechanicznych. Chwytaki pneumatyczne

Przyktady innych systeméw mechatronicznych o réznej strukturze oraz o réznej

W5 naturze fizycznej poduktadow i elementéow. Potrzeba interdyscyplinarnosci 4

w robotyce, mechatronice i infotronice.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Zadania ¢wiczeniowe.
N2 Elaboraty.
N3 Notatki z wyktadow.

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 30
Konsultacje przedmiotowe 4
Egzaminy i zaliczenia w sesji 4

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 8
Opracowanie wynikow 4
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Elaboraty.
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F2 Prezentacje przy tablicy i zadania tablicowe.
F3 Notatki z seminarium.

F4 Poradnik (raport) z zakresu robotyki.

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Ocena pozytywna z Seminarium.

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci odbywa sie na Seminarium.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 3.0 Student potrafi zdefiniowa¢ podstawowe pojecia zwiazana z robotyka.

EFEKT KSZTALCENIA 2

Student potrafi opisa¢ podstawowe elementy robota, nazwaé je jezykiem

NA OCENE 3.0 technicznym.

EFEKT KSZTALCENIA 3

Student potrafi sporzadzi¢ schemat kinematyczny prostego uktadu

NA OCENE 3. . -
£ 3.0 mechatronicznego i robotycznego.

EFEKT KSZTALCENIA 4

Student potrafi opisa¢ zjawiska fizyczne zachodzace w prostym robocie oraz

NA OCENE 3. . .
OCENE; 3.0 potrafi opisa¢ metode formutowania modelu matematycznego.

EFEKT KSZTALCENIA 5

Student wie, co to jest proste i odwrotne zadanie kinematyki. Potrafi wykonaé

NA ocENE 3.0 schemat blokowy poszczegblnych dziatan w tym zakresie.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT p CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU

K_ W0l K_W02

EK1 K_WO03 K_Wo7 Cel 1 W4 N3 F4
K_WI10
EK2 K_U01 K_U05 Cel 2 W2 W3 N1 N3 F1 F2 F3
K_Wo1 K_U01
EK3 - > Cel 2 Cel 3 W3 W4 N1 N2 N3 F1 F4 P1
K_U02
K W0l K_Wo3
EK4 - ™ Cel 2 Cel 3 W4 W5 N1 N2 N3 F1 F4
K_U02
K W0l K
EK5 SWOLR_WOSH - 19 cel 3 W3 W4 W5 N1 N2 N3 F1 F3 F4 P1

K _U01 K_U02

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Cameron H. — Programowanie robotéw, Gliwice, 2017, Wydawnictwo Helion
[2 | Honczarenko J. — Roboty przemystowe : elementy i zastosowanie, Warszawa, 1996, Wydawnictwo WNT

[3 | Kozlowski K. i inni — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2017, Wydawnictwo PWN

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof.dr hab.inz. Krzysztof Kluszczynski (kontakt: krzysztof .kluszczynski@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

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