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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Podstawy robotyki

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM AIR oIN B17 20/21
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 4.00

SEMESTRY 4

2 RODZAJ 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-
Swiadczalnych w dziedzinie robotyki.

Kod archiwizacji:
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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 Definiuje podstawowe pojecia z dziedziny robotyki.

EK2 Umiejetnosci Opisuje matematycznie - tworzac modele analityczne i numeryczne - kinematyke manipula-
toréw szeregowych.

EK3 Umiejetnosci Pisze program do analizy kinematycznej robotéw o strukturze szeregowej przy wykorzystaniu
systemow komputerowego wspomagania projektowania.

EK4 Umiejetnosci Przeprowadza badania doswiadczalne i analize otrzymanych wynikéw dotyczacych podstawo-
wych parametréw funkcjonalnych robotéw przemystowych. Interpretuje uzyskane wyniki i wyciaga wnioski.

EK5 Kompetencje spoteczne Formuluje i przekazuje w sposoéb zrozumialy zagadnienia zwiazane z robotami
przemystowymi. Pracuje indywidualnie i w zespole.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Podstawowe pojecia z dziedziny robotyki. Podzial manipulatoréw ze wzgledu na 5

budowe. Analiza strukturalna manipulatoréw szeregowych.

Wyznaczenie potozenia czlonu roboczego wzgledem podstawy manipulatora.
Macierz orientacji i wektor pozycji. Wymiarowanie manipulatora szeregowego,
w2 wspoélrzedne Denavita-Hartenberga, wspotrzedne jednorodne. Wyznaczenie 3
macierzy przeksztalcenia jednorodnego, wspolrzedne D-H, katy Eulera, katy
wzgledem ustalonego uktadu odniesienia.

Analiza kinematyczna manipulatoréw szeregowych. Definicja i algorytm

w3 postepowania zad. prostego i odwrotnego kinematyki manipulatoréw szeregowych. 2
W4 Macierz Jacobiego manipulatora. Zadanie statyki manipulatora o strukturze 5
SZeregowej.
PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Zadanie proste kinematyki manipulatora o strukturze szeregowej. 5
P2 Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora o strukturze szeregowe;j. 4
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LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

1 Roboty przemystowe o strukturze szeregowej - analiza tanicucha kinematycznego 3
robota, zasady dzialania i sterowania.

L2 Badanie wybranych parametréow funkcjonalnych robotéow przemystowych. 3
Wyznaczenie elementéw macierzy sztywnosci, powtarzalnosci pozycjonowania.

L3 Wyznaczenie macierzy Jacobiego. Osobliwos$ci mechanizmu. 3

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1 Wyktady

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Zadania tablicowe

N4 Cwiczenia laboratoryjne

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 9
Egzaminy i zaliczenia w sesji 4

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 20
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 20
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 100
CALEGO NAKLADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00
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9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F2 Projekt zespotowy

F3 Odpowiedz ustna

F5 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

P2 Egzamin pisemny

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie oceny pozytywnej z egzaminu pisemnego

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALRU NAUCZYCIELA

B1 Projekt zespotowy

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 61% wymagari na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 5.0 gzlzaeg) Viz;dent potrafi zdefiniowaé pojecia: robotyka, manipulator o strukturze
EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 3.5 61% wymagari na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 5.0 91% z: Student potrafi opisa¢ matematycznie, tworzac modele analityczne

kinematyke manipulatoréw szeregowych.
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EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na oceng 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 5.0 91% z: Student potrafi napisa¢ program do wyznaczenia polozenia c.zlonu
roboczego wzgledem podstawy manipulatora o strukturze szeregowe;j.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagari na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na oceng 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 5.0 91% z: Student potrafi p’rzeprowa.dzié analize otrz,ymanych wynikéw dotyczacych
podstawowych parametrow funkcjonalnych robotéw przemystowych.
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagari na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na oceng 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 5.0 91% z: 'Stl'ldent.potraﬁ sformuiov.vaé i przekazaé w sposOb zrozumialy podstawowe
zagadnienia zwigzane z robotami przemystowymi.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU
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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
EK1 Cel 1 W1 W2 W3 W4 N1 N2 N5 F3
EK2 Cel 1 W2 W3 P1 P2 NL N2 Ei N5 N6 F2 F3 F5 P1 P2
EK3 Cel 1 W2 W3 P1 P2 NI N2 E? N5 N6 F2 F3 F5 P1 P2
W1 W2 W3 W4
EK4 Cel 1 L1L2 L3 N1 N2 N4 N5 N6 | F1 F3 F5P1 P2
W1 W2 W3 W4 | NI N2N3 N4 N5 | F1 F2F3F5P1
EK5 Cel 1
P1P2L1L2L3 N6 N7 P2
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 mechanizmow i manipulatoréw. Podstawy i przyktady
zastosowarn 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 UZUPEENIAJACA

[1 ] Kozlowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W. — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2003,
PWN

|2 | Brzézka J., Dorobczyniski 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

[4 | Janusz Fraczek, Marek Wojtyra — Kinematyka uktadow wielocztonowych, Warszawa, 2008, WNT

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Marta Gora-Maniowska (kontakt: marta.gora-maniowska@pk.edu.pl)
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OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Marta Géra-Maniowska (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)
4 dr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@mech.pk.edu.pl)

5 mgr inz. Ryszard Trela (kontakt: trela@mech.pk.edu.pl)

6 mgr inz. Adrian Kozien (kontakt: akozien@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)
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