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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Podstawy robotyki

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM MIBM oIS B21 20/21
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 5

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
5 15 0 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przedstawienie podstaw z zakresu budowy, kinematyki, dynamiki, zasad sterowania oraz programowania
robotow stacjonarnych i mobilnych.

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

KOMPETENCJI

1 Znajomo$é podstaw rachunku macierzowego oraz podstaw elektrotechniki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Ma wiedze w zakresie budowy robotéw, potrafi przeprowadzi¢ matematyczna analize struktur sze-

regowych i réwnoleglych robotéw w zakresie opisu kinematyki i dynamiki ich ruchu.

EK2 Wiedza Zna podstawowe zasady sterowania numerycznego CNC oraz dyskretnego robotéw oraz zasady ich

programowania.

EK3 Umiejetnosci Potrafi przeprowadzi¢ pomiar i badanie podstawowych parametréw funkcjonalnych robo-

tow,uktadéw sensorycznych i napedowych.

EK4 Kompetencje spoleczne Potrafi zaprogramowac i obshugiwaé podstawowe uktady sterowania robotow.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Klasyfikacja robotow, budowa i elementy ukladu mechanicznego, kinematycznego,

w1 . . . ) 4
uktady napedowe i sensoryczne, system sterowania.Zastosowanie robotow.

W2 Zapis potozenia i orientacji robota w przestrzeni roboczej. Kinematyka prosta. 2

W3 Wyznaczanie zaleznosci na predko$¢ liniowa i katowsa cztonéw robota, macierz 5
Jacobiego.

W4 Zadanie odwrotne kinematyki, generowanie trajektorii ruchu robota lub jego 9
efektora.

W5 Programowanie robotow. 2

W6 Zaleznosci sitowe - statyka robotéw przemystowych. Metoda rekurencyjna oraz 3
wykorzystanie macierzy Jacobiego. Wstep do opisu dynamiki ruchu robota.

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC Licza
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Wyznaczanie polozenia i orientacji efektora robota, walidacja obliczen. 2

L2 Badanie charakterystyk i parametréw funkcjonalnych wybranych elementéw 9
napedowych i sensorycznych robota.

L3 Badanie powtarzalnosci pozycjonowania i sztywnosci statycznej z wykorzystaniem 3
metod stykowych i systeméw wizyjnych.
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L4 Wyznaczanie zaleznosci sitowych ramienia robota lub chwytaka dzwigniowego 5
w rownowadze statycznej, doswiadczalna walidacja obliczen.
L5 Programowanie robotow przemystowych. 4
L6 Doswiadczalne wyznaczanie elementéw macierzy Jacobiego dla wybranych 9
punktow przestrzeni roboczej robota.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Konsultacje

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 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 10
Opracowanie wynikow 7

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 8

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 Kolokwium
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F2 OdpowiedZ ustna

F3 Projekt zespotowy

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Wykonanie sprawozdan z cwiczen laboratoryjnych.

W2 Zaliczenie przedmiotu wymaga uzyskania pozytywnej oceny z kazdego efektu ksztalcenia.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 3.0

Potrafi zastosowaé¢ notacje Denavita-Hartenberga oraz rozwiaza¢ zadanie proste
i odwrotne kinematyki dla robotéw o strukturze szeregowej.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 3.0

Potrafi scharakteryzowaé¢ podstawowe uktady sterowania ciaglego i dyskretnego
robotow oraz zasady ich programowania

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 3.0

Potrafi przeprowadzaé¢ badanie i analize: sztywnosci statycznej i powtarzalnosci
pozycjonowania..

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 3.0

Potrafi zaprogramowac¢ ruch robota dla prostego zadania manipulacyjnego
z wykorzystaniem jezyka programowania oraz przez uczenie pozycji.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT PO SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
W1 W2 W3 W4
EK1 Cel 1 W5 W6 N1 N2 N3 F1F2 P1
W1 W2 W3 W4
EK2 Cel 1 W5 W6 L1 L2 N1 N2 N3 F1F2 P1
L3 L4 L5 L6
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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

W1 W2 W3 W4

EK3 Cel 1 W5 W6 L1 L2 N1 N2 N3 F1F2F3P1
L3 L4 L5 L6
W1 W2 W3 W4
EK4 Cel 1 W5 W6 L1 L2 N1 N2 N3 F1F2F3 P1
L3 L4 L5 L6

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Morecki A., Knapczyk J. — Podstawy Robotyki, Warszawa, 1999, WNT
|2 | Honczarenko J. — Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie, Warszawa, 2009, WNT
[3 | Spong M. W., Vidyasagar M — Dynamika i sterowanie robotéw, Warszawa, 1997, WNT

[4 | Kost G., Swider J. — Programowanie robotéw on-line, Gliwice, 2008, Wydawnictwo PS

LITERATURA DODATKOWA

[L ] — Dokumentacja techniczna robotéw Mitsubi, Fanuc, Kawasaki, Miejscowosé, 2019,

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Stanistaw, Piotr Krenich (kontakt: stanislaw.krenich@pk.edu.pl)

OSsoOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Stanistaw Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)
2 dr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@mech.pk.edu.pl)

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

4 mgr inz. Adrian Kozienn (kontakt: akozien@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

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

Strona 5/6



P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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