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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Fundamentals of robotics

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM MIBM oIS C10 13/14
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 6

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 15 0 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Presentation of the principles in the mechanical design, control, programming and the use of robots and
industrial manipulators.

Kod archiwizacji: BFDB8288
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Matrix analysis and basic knowledge of mechanical systems.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Knowledge of the mechanical design of robots and manipulators, mathematical description of kine-
matics and dynamics of robots movement.

EK2 Wiedza Basic principles of sequential and CNC control systems in robots and manipulators.

EK3 Umiejetnosci The ability to measure and study the functional parameters of robots, sensory systems and
drive systems.

EK4 Umiejetnosci Programming skills and ability to use of industrial robot control system.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
An overview of robotic mechanical systems, introduction to kinematics of serial

w1 4
and parallel robots.

W2 Basic principles on statics and dynamics of serial and parallel robots. 3

W3 Drive systems and sensory. CNC control system. 2

W4 Trajectory planning. Programming of robots and manipulators. 2

W5 Walking and rolling robots. 2

W6 Application of robots in different fields, robot tools and equipment. 2

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Analysis of the kinematic chain and mechanical design of industrial robots with an 3
example of serial structure robots.

L2 Analysis of mechanical design, the principles of sequential control and 5
programming of a gantry manipulator.

L3 Programming of industrial robots (Mitsubishii and Fanuc). 4
Measurement and evaluation of the functional parameters of robots: rigidity,

L4 . e . . . . 3
repeatability of positioning and orientation, damping of the wrist.
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L5 Measurement and evaluation of the selected parameters of motors and sensors 3
used in robots.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Praca w grupach

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 0
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 10
Opracowanie wynikow 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 30
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne
F2 Kolokwium

F3 Projekt zespotowy
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

P2 Egzamin pisemny

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Preparation of laboratory reports.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 -

Application of Denavit-Hartenberg notation, solving direct and inverse

NaA OCENE 3.0
b kinematics for serial robot structure.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 -

Description of the basic robot control systems and the rules of their

NA OCENE 3.0 .
programming.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 -

Measurement of rigidity, repeatability of positioning and orientation, vibrations

NA OCENE 3. .
£ 3.0 of a robot wrist and sensors parameters.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -
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EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0

NA OCENE 3.0

Programming of industrial robots for a given task by the use of programming
language and by position learning.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKT
KSZTALCENIA

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-
WYCH EFEKTOW

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA
PROGRAMU

CELE
PRZEDMIOTU

TRESCI
PROGRAMOWE

NARZEDZIA
DYDAKTYCZNE

SPOSOBY OCENY

EK1

K1_Wol,
K1_Wo2,
K1_Wo4,
K1_WO05,
K1_WO06,
K1 U003,
K1_ U004,
K1_UPOS,
K1_UBI2,
K1 K03

Cel 1

W1 W2 W5 W6
L1 L2

N1 N2 N3

F1 F2 F3 P1 P2

EK2

K1 Wol,
K1 W02,
K1 Wo4,
K1 W05,
K1 W06,
K1 U003,
K1 U004,
K1 UPOS,
K1 UBI2,
K1 K03

Cel 1

W3 W4 W5 W6
L3

N1 N2 N3

F1 F2 F3 P1 P2
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO- p
EFEKT p CELE TRESCI NARZEDZIA

WYCH EFEKTOW
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU

SPOSOBY OCENY

K1 U003,
K1_ U004,
EK3 K1 _UP0S, Cel 1 W1 W2 L4 L5 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1 P2
K1_UBI2,
K1 K03

K1 Wol,
K1_Wo2,
K1_U003,
EK4 K1_U004, Cel 1 W4 W6 L2 L3 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1 P2
K1 UPOS,
K1 UP12,
K1 K03

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Craig J. J. — Introduction to Robotics: Mechanics and Control, MA, 1989, Addison-Weslay PC.

[2 | Spong M. W., Hutchinson S., Vidyasagar M. — Robot modeling and control., NJ, 2006, John Wiley
& Sons.

[3 | Angeles J. — Fundamentals of Robotic Mechanical Systems. Theory, Methods, and Algorithms, NY, 2007,
Springer.

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Technical documentation of industrial robots Mitsubishi EX-RV1, Fanuc S420F, Fanuc ArcMatel00.

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

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

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

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

2 dr inz. Adam Stota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)
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13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

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

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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