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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Mechanika manipulatorow

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM AIR oIIN B4 24/25
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 3.00

SEMESTRY 1

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
1 9 0 0 0 9 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Nauczenie formutowania zadan kinematyki, statyki i dynamiki manipulatoréw, poznanie metod ich rozwia-
zania.

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z zakresu mechaniki ogélnej, teorii mechanizméw i maszyn.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Potrafi definiowaé¢ podstawowe pojecia z dziedziny robotyki, opisa¢ podstawowe metody analizy
strukturalnej, kinematycznej i planowania trajektorii manipulatoréw szeregowych i réwnolegtych.

EK2 Umiejetnosci Potrafi wykorzysta¢ modele obliczeniowe do analizy kinematyki manipulatoréow przemysto-
wych.

EK3 Umiejetnosci Potrafi wykorzysta¢ modele obliczeniowe do analizy dynamiki i sterowania manipulatorow
szeregowych i rownolegtych.

EK4 Kompetencje spoleczne Potrafi sformulowaé i przekaza¢ w sposob zrozumialy zagadnienia zwiazane z ro-
botami przemyslowymi.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Powtorka z Podstaw Robotyki. Typowe zadania robotyki. Parametry funkcjonalne. 3

Struktury robotéw przemystowych.

Statyka i uktady napedowe. Zasada prac przygotowanych. Energia potencjalna.
W2 Podzial uktadéw napedowych. Budowa i model matematyczny serwonapedu. 3
Przektadnie bezluzowe. Chwytaki robota przemystowego

Dynamika i sterowanie. Zadanie proste i odwrotne dynamiki ramienia robota 2 R.
W3 Sterowanie pozycyjne, sitowe i impedancyjne. Przyktad obliczeniowy ramienia 1 r 3
z pozycyjnym regulatorem PID.

PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Przeglad rozwiazan najlepszych robotéow przemystowych i medycznych. 4
P2 Analiza symulacyjna ruchu robota o strukturze réwnoleglej lub szeregowej. 5

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady

N2 Prezentacje multimedialne
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N3 Zadania tablicowe
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 18
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 3

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 18
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 20
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 84
CALEGO NAKELADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F2 Projekt zespotowy

F3 Odpowied?Z ustna

F4 Projekt indywidualny

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych
P2 Egzamin pisemny

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Obecnosé na wyktadach min. 50%

KRYTERIA OCENY
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EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 nie spelnia wymagan

NA OCENE 3.0 51% wymagan na oceng 5.0

NA OCENE 3.5 69% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.0 79% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.5 89% wymagari na ocene 5.0

N oceas 50 o s i ot it sk e
EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 nie spelnia wymagan

NA OCENE 3.0 51% wymagan na oceng 5.0

NA OCENE 3.5 69% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.0 79% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.5 89% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 5.0 Elc:gi)ﬁuloaiisrafwni‘gz;ig;iﬁe, tworzac modele analityczne kinematyke
EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 nie spelnia wymagan

NA OCENE 3.0 51% wymagan na oceng 5.0

NA OCENE 3.5 69% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.0 79% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.5 89% wymagari na ocene 5.0

NA OCENE 5.0 Potrafi napisa(':. program do wyznaczenia poloZejnia cztonu roboczego wzgledem

podstawy manipulatora o strukturze szeregowe;j.

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 nie spelnia wymagan

NA OCENE 3.0 51% wymagan na oceng 5.0

NA OCENE 3.5 69% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.0 79% wymagan na ocene 5.0

NA OCENE 4.5 89% wymagan na ocene 5.0
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NA OCENE 5.0 Pojcraﬁ sformulowac'l przekazaé w sposob zrozumialy podstawowe zagadnienia
zwiazane z robotami przemystowymi.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 W1 W3 N1 N2 N5 F3 F4 P1 P2
EK2 Cel 1 W1 N3 N5 N6 N7 F2 F3 F4 P1
EK3 Cel 1 P2 N5 N6 N7 F2 F3 F4 P1
EK4 Cel 1 P2 N3 N5 N6 N7 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

[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., 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. Michal, Dariusz Maniowski (kontakt: mmaniowski@pk.edu.pl)
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OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Michal Maniowski (kontakt: michal .maniowski@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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