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A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

ogo6lnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia stacjonarne

Specjalnosc
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Dr hab. inz. Leszek Plonecki prof. PSk.

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot kierunkowy

Status modutu

przedmiot obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

semestr piaty

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

Mechanika ogdélna, Modelowanie dynamiki procesow i
symulacja, Teoria drgan i dynamika maszyn, Teoria maszyn i
mechanizmoéw,  Elektrotechnika, Podstawy  elektroniki,
Metrologia, Podstawy konstrukcji maszyn, Teoria regulacji,
Elektromaszynowe elementy automatyki, Naped i sterowanie
pneumatyczne i hydrauliczne. (kody modutéw / nazwy modutéw)

Egzamin nie

Liczba punktéw ECTS 4

Forma . . . . .
prowadzenia zajeé wykitad cwiczenia laboratorium projekt inne
w semestrze 30 15




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem przedmiotu Podstawy robotyki jest przekazanie studentom gtéwnych pojec z dziedziny
robotyki oraz wiedzy w zakresie budowy robotéw, ich mechaniki i sterowania oraz
zastosowan. Efekty ksztalcenia zwigzane sg z nabyciem przez studentow umiejetnosci
projektowania prostych manipulatorow i ich oprzyrzadowania, implementacji podstawowego

Cel oprogramowania sterujgcego robotami, projektowania prostych systeméw sterowania
modutu [robotami oraz poznanie zasad projektowania systemoéow produkcyjnych wykorzystujgcych
roboty przemystowe. Przedmiot ,Podstawy robotyki” obejmuje gtéwnie zagadnienia zwigzane
z budowg robotéw przemystowych oraz ich zastosowaniem w systemach produkcyjnych oraz
podstawowe wiadomosci zakresu mechaniki robotow i ich sterowania.
Forma .| odniesienie do | odniesienie do
Sg;;"klzﬁ' Efekty ksztatcenia p’°‘;’:j°;zée"'a efektow efektow
(w/élplinne) kierunkowych | obszarowych
Student ma wiedze zwigzang z wykorzystaniem K W20
W_01 [robotow w rdoznych obszarach dziatalnosci w K W22 T1A_WO03
cziowieka.. - T1A_WO05
Student posiada wiedze dotyczgca rodzajow
W_02 | maszyn manipulacyjno-lokomocyjnych i zakresu ich w ?—wgg Hﬁ—wgg
stosowania. — -
W 03 Student ma wiedze w  zakresie metod W K_W20 T1A_WO03
- programowania robotow przemystowych. K W22 T1A_WO05
Student zna budowe robota przemystowego, zasady K W20 T1A W03
W_04 | jego dziatania pozwalajgce na spetnianie zadan w K W22 T1ATWO5
manipulacyjno-lokomocyjnych.. - -
W 05 Student ma wiedze w zakresie budowy, napedow i W K_W20 T1A_WO03
- zastosowania chwytakéw robotow przemystowych. K W22 T1A_WO05
Student ma wiedze w zakresie napedow giownych
W_06 | robotow przemystowych, ich rodzajow, ich wad i w ?—wgg Hﬁ—wgg
zalet oraz struktur uktadow sterowania napedami. - -
Student ma wiedze zwigzang z rodzajami, zasadami
W 07 dziatania, wtasciwosciami i zakresem zastosowania w K_W20 T1A_WO03
- w robotach przemystowych réznego rodzaju K_W22 T1A_WO05
czujnikow.
W 08 Student ma podstawowa wiedze w zakresie budowy w K_W20 T1A_WO03
- i sposobu dziatania systemu sterowania robotem. K_W22 T1A_WO05
Student ma wiedze w  zakresie zasad
W_09 | konfigurowania zrobotyzowanego stanowiska Iub w ﬁ—wgg Eﬁ—wgg
linii produkcyjnej dla réznej wielko$ci produkcji. - -
Student ma podstawowg wiedze zwigzang z
W_10 rodzajami zadan mechanjki manipulatora _robota w K_W20 T1A_W03
przemystowego oraz ich  wykorzystania w K_W22 T1ATWO5
sterowaniu manipulatorem. -
Student ma podstawowg wiedze w zakresie metod
W 11 planowania trajektorii manipulatora, zakresu ich w K_W20 T1A_WO03
- stosowania oraz wykorzystania efektéw planowania K_W22 T1A_WO05
przez system sterowania robotem..
Student ma podstawowg wiedze w zakresie K W20 T1A W03
W_12 | algorytméw regulacji stosowanych w systemach w K W22 T1ATWO5
sterowania robotow.. - -
Orientuje sie w budowie wewnetrznej robota i jego K_W17 T1A_WO02
U 01 szafy sterowniczej. Zna  podstawowe elementy lab K_W20 T1A_WO03
- oprogramowania i wyposazenia robota. K_U02 T1A_WO05
T1A_U02




U 02 Pisze programy dla manipulatora X-Y. lab K_U18
B T1A_U07
Potrafi opisa¢ zasade dziatania robota o napedzie K_U14 T1A_UOQ7
elektrycznym.  Pisze  proste  programy dla K_U30 T1A_UO8
przenoszenia matych przedmiotéw. T1A_UQ9
T1A_U14
U 03 lab T1A_U16
InzA_U01
InzA_U02
InzA_UO06
InzA_U08
Pisze  proste  programy dla  przenoszenia K_U18 T1A_U07
przedmiotéw z wykorzystaniem predefiniowanego K_U29 T1A_U14
U_04 | interfejsu uzytkownika dla robota przemystowego. lab T1A_U16
InzA_U06
InzZA_U08
Pisze programy dla okreslonych zadan robota z K_U18 T1A_U07
wykorzystaniem $rodowiska symulacyjnego. lab K_U29 T1A_U14
uU-05 T1A_U16
InzA_UO06
InzA_U08
Student aktywnie uczestniczy w wyktadach -
K_01 | zadawanie pytan, udziat w dyskusji, przedstawienie w K_KO01 T1A_KO01
wiasnych prezentacji (nieobligatoryjne).
Ma Swiadomo$¢ zagrozen wynikajgcych z
K_02 | niewtasciwego obchodzenia sie z robotami lab K_KO01 T1A_KO1
przemystowymi.
Orientuje sie  w czynnikach ekonomicznych T1A_KO02
K_03 | zwigzanych z zastosowaniem robotéw w procesach lab K_KO02 InzA_KO01
produkcyjnych
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
Nr - . fektow
dla modutu
Zakres i problematyka robotyki. Pojecia podstawowe robotyki. Rodzaje W 01
robotéw i zakresy ich stosowania, przyktady robotow. Rodzaje maszyn W02
1/2. manipulacyjno-lokomocyjnych: serwooperator, manipulator, teleoperator, K 01
robot. Generacje robotéw przemystowych ( RP ). Dane katalogowe robota. K 03
Doktadnos$c¢ pozyciji, orientaciji i realizacji toru (norma ISO) — 3 godziny. -
Metody programowania RP: programowanie przez uczenie, wykorzystanie
2/3 jezykdbw programowania, uktady PTP i CP, ukiady programowania W_03
' autonomicznego, programowanie w $rodowisku wirtualnym. Zakres K_01
stosowania, rejestrowane sygnaty. — 3 godziny.
Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne manipulatoréow, stopnie
swobody i ruchliwosci, manipulatory redundantne, szeregowe i réwnolegte, W 04
4/5. klasyfikacja robotéw. Budowa RP. Ruchy globalne, regionalne i lokalne i ich K 01
realizacja w powigzaniu ze strukturg manipulatora. Przestrzen robocza -
osiggalna i manipulacyjna, wyznaczanie przestrzeni roboczej. — 3 godziny.
Mechanizmy chwytakéw: systematyzacja chwytakdéw, wybdr sposobu
5/6 uchwycenia obiektu, metodyka doboru rodzaju chwytaka, jego parametréw, W_05
" | wyznaczanie sit i momentéw sit oddziatywania chwytaka na obiekt, schematy K_01

kinematyczne mechanizmdw przekazywania ruchu. — 2 godziny.




Ukitady napedowe RP: napedy elekiryczne, hydrauliczne i pneumatyczne.

6/7. Wymagania stawiane napedom, stosowane elementy napedowe oraz metody K 01
ich sterowania. Przekfadnie ruchu. — 3 godziny. -
Uktady pomiarowe i sensoryczne: przetworniki analogowe i cyfrowe dla W 07
8. pomiaru przemieszczen, predkosci, przyspieszen i sit, uktady wizji i dotyku. — K 01
2 godziny. -
Ogolne omowienie zagadnien mechaniki manipulatora i celdéw rozwigzywania
9 zadan mechaniki. Wspotrzedne kartezjanskie i konfiguracyjne i ich W_10
" wykorzystanie w opisie manipulatora oraz narzedzia lub przenoszonego K_01
przedmiotu. — 2 godziny.
Macierz obrotu, macierz przeksztatcenia jednorodnego i ich wykorzystanie w W 10
1011, anal|;[e klnem_atyk| manipulatora. Macierz przekszta+cen,|a Jednorpdnego dlg K 01
notacji Denavita-Hartenberga, Arytmetyka przeksztatcen. Zadanie proste i -
odwrotne kinematyki manipulatora i metody ich rozwigzywania. — 3 godziny.

11/12 Podstawy statyki i dynamiki manipulatora oraz wykorzystanie tych zadan w W_10

" sterowaniu manipulatorem robota.. - 2 godziny. K_01

12/13 Schemat przeptywu sygnatéw w systemie sterowania robotem. Planowanie W_11

" [trajektorii we wspotrzednych kartezjanskich i konfiguracyjnych. - 2 godziny. K_01
Budowa uktadéw sterowania RP jako uktadéw komputerowych. Struktura
uktadu sterowania z uwzglednieniem warstwy regulacyjnej i nadrzednej i ich W 08
13/14. zadan. Zastosowanie sterownikow PLC. Sterowanie osiami manipulatora. K 01
Regulacja z wykorzystaniem regulatoréw PID oraz regulatoréw stanu. - 3 -
godzina.
15 Przyktady zastosowan RP: od zastosowania w matym zaktadzie produkcyjnym W_09
' do duzego systemu elastycznie zautomatyzowanego. — 2 godziny. K_01
2. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
) Odniesiepie

NrI:abj.ec Tresci ksztatcenia I?:z:af?cketg‘in;

dla modutu

1,2 Budowa wewnetrzna robota KUKA i jego szafy sterowniczej. Podstawowe | U_01
elementy oprogramowania robota KUKA, opis programator robota | K_01
(TeachPendant). Opis uktadow wspotrzednych robota. Sposoby realizacji i | K_02
réznice przy ruchach robota dla trajektoriach zdefiniowanych w tych
ukfadach.

3 Zapoznanie sie ze stanowiskiem laboratoryjnym. Pisanie programéw dla | U_02
manipulatora X-Y w jezyku Qbasic K_01

4 Zasada dziatania robota EduBot. Pisanie programéw dla przenoszenia | U_03
matych przedmiotéw (dobieranie trajektorii robota, czasu oczekiwania i | K_01
predkosci robota, wyjs¢ cyfrowych).

5 Pisanie programéw dla przenoszenia elementéw na stanowisku | U_04
laboratoryjnym z robotem KUKA 2z wykorzystaniem predefiniowanego | K_01
interfejsu uzytkownika. K_02

6,7 Pisanie programéw dla przenoszenia przedmiotow lub spawania z | U_05
wykorzystaniem $rodowiska symulacyjnego RobotStudio. K_01

8 Zaliczenie

3. Charakterystyka zadan projektowych
4. Charakterystyka zadan w ramach innych typow zajeé dydaktycznych




Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)
W_01

- Wyktad

do y

W_12

Ocena wiedzy studentéw na podstawie kolokwiéw w trakcie semestru (2-3) lub kolokwium
koncowego (zasady ustalane ze studentami).

Laboratorium
wstepna ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia przed przystgpieniem

3501 do wykonywania éwiczenia,
U o7 |ocena jakosci sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych,
- zaliczenie sprawdzianu w formie pisemnej na koniec semestru.
K 01 Obserwacja postawy studenta podczas wyktadéw i Ewiczen lab.(obecnos¢, aktywne

uczestnictwo w zajeciach)




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci ::L c(;zf:::le
1 | Udziat w wyktadach 30h
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 15
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 10h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 55
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 20
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow lub kolokwium korncowego 20h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriéw 10
15 | Wykonanie sprawozdan 10
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 60h
21 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach samodzielnej )
zr:ﬂr ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obciazenie praca studenta | 115h
23 Punkty ECTS za modut 4
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwiazany z zajeciami o charakterzg praktycznym . | 85
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 3

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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