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B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot specjalnosciowy

Status modutu

przedmiot obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

piaty

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

Mechanika ogélna, Modelowanie dynamiki proceséw i
symulacja, Teoria drgan i dynamika maszyn, Teoria
maszyn i mechanizméw, 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 5

Forma . L. wykiad ¢wiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zajeé¢

w semestrze 15 30







C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem przedmiotu Programowanie robotéw robotyki jest przekazanie studentom zagadnien
zwigzanych z metodami programowania robotéw przemystowych i umozliwienie ich
Cel praktycznego zastosowania w trakcie zaje¢ laboratoryjnych. Realizacja efektéw ksztatcenia w
zakresie tego przedmiotu wymaga takze przekazania studentom gtéwnych poje¢ z dziedziny
modutu . : . . ) T :
robotyki oraz wiedzy w zakresie budowy robotéw, ich mechaniki i sterowania oraz
zastosowan, co realizowane jest gtdwnie w ramach wyktadu
Svmbol Fordma . odniesienie | odniesienie do
e‘}ﬁg‘ktﬁ Efekty ksztalcenia pro";’g. Zée”'a do efektow efektow
Wic/h /f/inne ) kierunkowych | obszarowych
T1A W01
Student ma wiedze zwigzang z wykorzystaniem K_W06 T1A W03
W_01 ; - - . 2 - w T1A W04
- robotéw w réznych obszarach dziatalnosci cztowieka.. K_W08 -
T1A_WO07
InzA_WO02
T1A W01
Student ma wiedze w zakresie metod programowania K_WO06 T1A_WO03
W_02 robotéw przemystowych w K_W08 T1A W04
przemysiowyen. — T1A_WO07
InzA_W02
T1A_WO01
Student zna budowe robota przemystowego, zasady K W06 T1A W03
W_03 |jego dziatania pozwalajgce na spetnianie zadan w K W08 T1A_WO04
manipulacyjno-lokomocyjnych.. - T1A_WO7
InzA_W02
T1A_WO01
Student ma podstawowa wiedze w zakresie budowy i K_WO06 T1A W03
W_04 sposobu dziatania systemu sterowania robotem w K_W08 T1A_ W04
P ¥ : — T1A_WO07
InzA_W02
T1A_WO01
Student posiada wiedze dotyczaca zadan mechaniki K W06 T1A_WO03
W_05 | manipulatora, metod jej analizy i wykorzystania w w ~ T1A W04
) . K_wo08
sterowaniu manipulatorem. - T1A W07
InzA_W02
Student ma wiedze w zakresie metod planowania T1A WOl
- . . . . T1A W03
trajektorii manipulatora, zakresu ich stosowania oraz K_WO06 -
W_06 . . . w T1A W04
- wykorzystania efektow planowania przez system K_W08 T1A W07
sterowania robotem.. InzA W02
T1A W01
Student ma wiedze w zakresie klasycznych i K W06 T1A W03
W_07 | nieklasycznych algorytméw regulacji stosowanych w w K W08 T1A_WO04
systemach sterowania robotéw.. - T1A W07
InzZA_W02
Pisze proste programy dla przenoszenia przedmiotow T1A_UO02
U o1 |2 wykorzystaniem  predefiniowanego interfejsu lab K_U02 T1A_UO08
- uzytkownika dla robota przemystowego. K_U09 InzA_W01
InzA_W02
Poznaje podstawy programowania w  trybie T1A_UO02
U 02 |U2ytkownika zaawansowanego z wykorzystaniem lab K_U02 T1A_U08
- jezykow KRL, RAPID, AS, KAREL. K_U09 InzA_W01
InzA_W02




Pisze proste programy symulujgce zadania robota (np. T1A _UO02
U 03 paletyzacja, wycinanie elementéw) z wykorzystaniem lab K_U02 T1A_U08
- interfejsu uzytkownika zaawansowanego dla robota K_U09 InzA_WO01
przemystowego. InzA_WO02
Poznaje zasady dziatania przyktadowego $rodowiska T1A_U02
U 04 |Symulacji pracy robota i jego zalety Pisze przy jego lab K_U02 T1A_UO8
~ | uzyciu proste programy. K_U09 InzA_WO01
InzA_W02
Ma  Swiadomos¢  zagrozen  wynikajgcych z
K_01 |niewlasciwego obchodzenia sie z robotami w, lab K_KO2 T1A_KO2
. InzA_KO1
przemystowymi.
, S - T1A_ KO3
K 02 P_otrafl_ uczestniczy¢ w pracy zespotu, przyjmujgc w lab K_K04
- nim rézne role. T1A K04
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efektéyv
wyktadu ksztalcenia
dla modutu
Zakres i problematyka robotyki. Pojecia podstawowe robotyki. Rodzaje
robotéw i zakresy ich stosowania, przyktady robotéw. Rodzaje maszyn W o1
1 manipulacyjno-lokomocyjnych: serwooperator, manipulator, teleoperator, W 03
' robot. Charakterystyka RP - udzwig, doktadnos$é, powtarzalnosé, szybko$c. -
Dokfadnos¢ pozycji, orientacji i realizacji toru Generacje robotow
przemystowych ( RP ). — 2 godziny.
Metody programowania RP: programowanie przez uczenie, wykorzystanie
> jezykdw programowania, uktady PTP i CP, uktady programowania W 02
' autonomicznego, programowanie w srodowisku wirtualnym. Zakres -
stosowania, rejestrowane sygnaty. — 2 godziny.
Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne manipulatorow, stopnie
swobody i ruchliwo Przykfady struktur jednostek kinematycznych RP, Ruchy
3 globalne, regionalne i lokalne i ich realizacja w powigzaniu ze strukturg W_03
' manipulatora, manipulatory redundantne, szeregowe i réwnolegte, W_04
klasyfikacja robotéw, przestrzen robocza osiggalna i manipulacyjna. — 2
godziny.
Mechanizmy i napedy chwytakow RP. Uktady napedowe RP: napedy
4 elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne. Wymagania stawiane napedom, W 03
' stosowane elementy napedowe oraz metody ich sterowania. Uktady -
pomiarowe i sensoryczne. — 2 godziny.
Ogolne omdwienie zagadnien mechaniki manipulatora i celéw rozwigzywania
5. adan mechaniki. Pozycja i orientacja narzedzia lub przedmiotu. Relacje W_05
pomiedzy wspotrzednymi w réoznych uktadach. — 1 godziny.
Kinematyka manipulatora: wspotrzedne kartezjanskie i konfiguracyjne, macierz
przeksztalcenia jednorodnego dla notacji Denavita-Hartenberga i jej
5/6. [zastosowanie. Wykorzystanie macierzy jakobianowej w analizie kinematyki W_05
manipulatora Zadanie proste i odwrotne kinematyki i sposoby ich realizaciji.. - 2
godziny.
6/7 Elementy statyki i dynamiki manipulatora: zadania proste i odwrotne i metody W 05
" lich rozwigzywania. - 2 godziny. -




Systemy sterowania robotem przemystowym: schemat przeptywu sygnatéw,
warunki uzyskania wysokiej jakosci odtwarzania trajektorii zadanej. Planowanie W_06
trajektorii we wspotrzednych kartezjanskich i konfiguracyjnych: algorytmy wW_07
planowania.- 2 godziny.

7/8.

1. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych

uktadu bezpieczenstwa.

o| O O

13,14 | Pisanie programow dla przenoszenia przedmiotow lub spawania z
wykorzystaniem Srodowiska symulacyjnego RobotStudio.

Odniesienie
er zajec Tresci ksztalcenia do efektéyv
ab. ksztatcenia
dla modutu
1,2 Budowa wewnetrzna robota KUKA i jego szafy sterowniczej. Podstawowe | W_03
elementy oprogramowania robota KUKA, opis programatora robota | K 01
(TeachPendant). Opis uktadow wspéitrzednych robota. Sposoby realizacji i | K_02
réznice przy ruchach robota dla trajektoriach zdefiniowanych w tych
uktadach.
3 Zapoznanie sie ze stanowiskiem laboratoryjnym. Pisanie programéw dla | U 01
manipulatora X-Y w jezyku Qbasic K_01
K 02
4 Zasada dziatania robota edukacyjnego EduBot. Pisanie programéw dla | U_01
przenoszenia matych przedmiotéw (dobieranie trajektorii robota, czasu | K_01
oczekiwania i predkosci robota, wyjsé cyfrowych). K_02
5 Definiowanie wspoétrzednych narzedzi (Tools Define) i uktadéw roboczych | U_01
(WorkObjects) dla robota KUKA. Opis masteringu zerowego i pokolizyjnego | U_03
robota. K_01
K_02
6 Pisanie programéw dla przenoszenia elementéw na stanowisku | U_01
laboratoryjnym z robotem KUKA 2z wykorzystaniem predefiniowanego | K_01
interfejsu uzytkownika. K_02
7 Budowa i poréwnanie interfejsow uzytkownika oraz analiza réznic w | U _01
programowaniu robotow KUKA KR 15, Fanuc 420F, i innych robotéw | U 03
znajdujgcych sie w lab. Katedry Automatyki i Robotyki. K 01
K 02
8 Kalibracja narzedzia symulujgcego palnik spawalniczy. Programowanie | U_01
$ciezek spawalniczych . K_01
K 02
9 Ukfady wejs¢ i wyjs¢ robota KUKA KR 15/2. Pisanie programéw z ich | U_03
wykorzystaniem. Wprowadzenie do zarzadzania przeptywem programu (petle | K_01
i instrukcje warunku). K_02
10,11 | Programowanie robota KUKA w trybie uzytkownika zaawansowanego. | U_02
Programowanie robota z wykorzystaniem zmiennych ukltadéow wspétrzednych | U_03
(programowanie geometryczne). Wprowadzeni do typdw i struktur danych | K_O1
robota. Programy symulujace paletyzacje i wycinanie elementow. K_02
12 Programowanie robota przemystowego z wykorzystaniem interfejsu | U_02
uzytkownika zaawansowanego. Opis interfejsu programatora (FlexPendent). | U_03
Budowa wewnetrzna kontrolera. Definiowanie narzedzi i uktadéw pracy. Opis ﬁ_ ;
4
1
2

XIXC
[eNe]
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| Zaliczenie

2. Charakterystyka zadan projektowych
3. Charakterystyka zadan w ramach innych typow zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbo Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
| efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwoftanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)
ngl Wykfad
W 07 Ocena wiedzy studentéw na podstawie kolokwiow w trakcie semestru (2-3) lub kolokwium
- koncowego (zasady ustalane ze studentami).
Laboratorium
Wstepna ocena umiejetnosci studenta sprawdzana podczas zaliczenia przed przystgpieniem
U 01 |do wykonywania ¢wiczenia,
do ocena aktywnosci studenta przy wykonywaniu ¢wiczen laboratoryjnych,
U 04 |ocena jakosci sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych,
zaliczenie sprawdzianu w formie pisemnej na koniec semestru.
K_02 | Dyskusja podczas ¢wiczen laboratoryjnych. Obserwacja postawy studenta podczas wykfadow
K 04 | (obecnosé, aktywne uczestnictwo w wyktadzie)




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci ‘S)::l).l i;aef:;"e
1 | Udziat w wyktadach 15h
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 30h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 8h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 53h
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktéra 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 kolokwiéw lub kolokwium koncowego 15h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 25h
15 | Wykonanie sprawozdan 10
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentaciji
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 70h
21 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej 2
Ejlr;fn{t ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta | 123h
23 Punkty ECTS za modut 5
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakt_erzt_a praktyczr_lym ' | 108
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zajeé o
charakterze praktycznym 4

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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