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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

M#1-S1-MiBM-CAD-507

Nazwa przedmiotu

Programowanie robotéw

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Robots programming

Obowigzuje od roku akademickiego

2020/2021

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

MECHANIKA | BUDOWA MASZYN

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw

studia stacjonarne

Zakres

Systemy CAD/CAE

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr hab. inz. Leszek Ptonecki, prof. PSk

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

semestr 5

Wymagania wstepne

Mechanika ogdlna, Teoria drgan i dynamika
maszyn, Teoria maszyn i mechanizmow,
Elektrotechnika, Metrologia, Podstawy kon-
strukcji maszyn, Podstawy automatyki, Naped
i sterowanie pneumatyczne i hydrauliczne.

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 3

Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zaje¢

Liczba godzin

w semestrze 15 30




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Student ma wiedze zwigzang z wykorzystaniem robotéw M!BMl—WOS
wol w réznych obszarach dziatalnosci cztowieka MIBM1_W06
y - MiBM1 W14
. . . MiBM1_WO05
W02 gtgg%r& mr:e;/nvu-:‘sc:é\?v \évhzakre3|e metod programowania MiBM1_W06
przemysiowyen. MiBM1 W14
Student zna budowe robota przemystowego, zasady MiBM1_WO05
W03 |jego dziatania pozwalajgce na spetnianie zadah manipu-| MiBM1_WO06
lacyjno-lokomocyjnych.. MiBM1 W14
Student ma podstawowa wiedze w zakresie budowy i M!BMl—WOS
Wiedza wo4 sposobu dziatania systemu sterowania robotem MIBM1_\W06
P y ' MiBM1_ W14
Student posiada wiedze dotyczaca zadan mechaniki MiBM1_WO05
WO05 | manipulatora, metod jej analizy i wykorzystania w stero-| MiBM1_WO06
waniu manipulatorem. MiBM1 W14
Student ma wiedze w zakresie metod planowania trajek- .
" . . ; MiBM1_WO05
torii manipulatora, zakresu ich stosowania oraz wykorzy- . -
Wo6 stania efektéw planowania przez system sterowania MIBM1_W06
P P ¥ MiBM1_W14
robotem.. —
Student ma wiedze w zakresie klasycznych i nieklasycz- MiBM1_WO05
WO07 | nych algorytméw regulacji stosowanych w systemach MiBM1_WO06
sterowania robotéw.. MiBM1 W14
Pisze proste programy dla przenoszenia przedmiotéw z .
. . . ) . : MiBM1_UO02
U0l |wykorzystaniem predefiniowanego interfejsu uzytkowni- . -
MiBM1 U12
ka dla robota przemystowego. -
Poznaje podstawy programowania w trybie uzytkownika .
. X . MiBM1_U02
U02 |zaawansowanego z wykorzystaniem jezykow KRL, RA- MIBMI 12
PID, AS, KAREL. -
Pisze proste programy symulujgce zadania robota (np.

Umiejetnosci U03 paletyzacja, wycinanie elementéw) z wykorzystaniem MiBM1_U02
interfejsu uzytkownika zaawansowanego dla robota MiBM1_12
przemystowego.

Poznaje zasady dziatania przykltadowego $rodowiska .
. .. . . . MiBM1_U02
U04 | symulacji pracy robota i jego zalety Pisze przy jego uzy- . -
: MiBM1 _U12
ciu proste programy. -
Uo5 P’oltrafl uczestniczy¢é w pracy zespotu, przyjmujgc w nim MIBM1 U20
rézne role. -

Kompetencje KO1 Ma SW|ador_nos_c zagrozen yvynlkajacych z mewtasmwego MiBM1 K04

spoteczne obchodzenia sie z robotami przemystowymi. -




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wyktad

Zakres i problematyka robotyki. Pojecia podstawowe robotyki. Rodzaje robotéw i
zakresy ich stosowania, przyktady robotow. Rodzaje maszyn manipulacyjno-
lokomocyjnych: serwooperator, manipulator, teleoperator, robot. Charakterystyka RP -
udzwig, doktadnosc¢, powtarzalnosc, szybko$¢. Doktadnosé pozycji, orientacji i realiza-
cji toru Generacje robotéw przemystowych.

Metody programowania RP: programowanie przez uczenie, wykorzystanie jezykow
programowania, uktady PTP i CP, uklady programowania autonomicznego, progra-
mowanie w srodowisku wirtualnym. Zakres stosowania, rejestrowane sygnaty.
Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne manipulatoréw, stopnie swobody
i ruchliwo Przykfady struktur jednostek kinematycznych RP, Ruchy globalne, regional-
ne i lokalne i ich realizacja w powigzaniu ze strukturg manipulatora, manipulatory
redundantne, szeregowe i rownolegte, klasyfikacja robotéw, przestrzen robocza osig-
galna i manipulacyjna.

Mechanizmy i napedy chwytakow RP. Ukfady napedowe RP: napedy elektryczne,
hydrauliczne i pneumatyczne. Wymagania stawiane napedom, stosowane elementy
napedowe oraz metody ich sterowania. Uktady pomiarowe i sensoryczne.

Ogolne omowienie zagadnienn mechaniki manipulatora i celéw rozwigzywania zadan
mechaniki. Pozycja i orientacja narzedzia lub przedmiotu. Relacje pomiedzy wspét-
rzednymi w réznych uktadach.

Kinematyka manipulatora: wspétrzedne kartezjanskie i konfiguracyjne, macierz prze-
ksztatcenia jednorodnego dla notacji Denavita-Hartenberga i jej zastosowanie. Wyko-
rzystanie macierzy jakobianowej w analizie kinematyki manipulatora Zadanie proste i
odwrotne kinematyki i sposoby ich realizaciji.

Elementy statyki manipulatora i metody ich rozwigzywania.

Systemy sterowania robotem przemystowym: schemat przeptywu sygnatéw, warunki
uzyskania wysokiej jakosci odtwarzania trajektorii zadanej. Planowanie trajektorii we

wspotrzednych kartezjanskich i konfiguracyjnych: algorytmy planowania.




laboratorium

Budowa wewnetrzna robota KUKA i jego szafy sterowniczej. Podstawowe elementy
oprogramowania robota KUKA, opis programatora robota (TeachPendant). Opis ukta-
dow wspotrzednych robota. Sposoby realizacji i roznice przy ruchach robota dla trajek-
toriach zdefiniowanych w tych uktadach.

Zapoznanie sie ze stanowiskiem laboratoryjnym. Pisanie programoéw dla manipulatora
X-Y w jezyku Qbasic

Zasada dziatania robota edukacyjnego EduBot. Pisanie programéw dla przenoszenia
matych przedmiotow (dobieranie trajektorii robota, czasu oczekiwania i predkosci
robota, wyjs¢ cyfrowych).

Definiowanie wspéitrzednych narzedzi (Tools Define) i uktadéw roboczych (Wor-
kObjects) dla robota KUKA. Opis masteringu zerowego i pokolizyjnego robota.

Pisanie programoéw dla przenoszenia elementéw na stanowisku laboratoryjnym z
robotem KUKA z wykorzystaniem predefiniowanego interfejsu uzytkownika.

Budowa i poréwnanie interfejséw uzytkownika oraz analiza réznic w programowaniu
robotéw KUKA KR 15, Fanuc 420F, i innych robotéw znajdujgcych sie w lab. Katedry
Automatyki i Robotyki.

Kalibracja narzedzia symulujgcego palnik spawalniczy. Programowanie Sciezek spawal-
niczych .

Uktady wejs¢ i wyjs¢ robota KUKA KR 15/2. Pisanie programdw z ich wykorzystaniem.
Wprowadzenie do zarzadzania przeptywem programu (petle i instrukcje warunku).
Programowanie robota KUKA w trybie uzytkownika zaawansowanego. Programowanie
robota z wykorzystaniem zmiennych uktadéw wspdtrzednych (programowanie geome-
tryczne). Wprowadzeni do typdw i struktur danych robota. Programy symulujgce
paletyzacje i wycinanie elementow.

Programowanie robota przemystowego z wykorzystaniem interfejsu uzytkownika
zaawansowanego. Opis interfejsu programatora (FlexPendent). Budowa wewnetrzna
kontrolera. Definiowanie narzedzi i uktadéw pracy. Opis uktadu bezpieczenstwa.
Pisanie programéw dla przenoszenia przedmiotéw lub spawania z wykorzystaniem
Srodowiska symulacyjnego RobotStudio.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczy¢ )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01-wO07 X
u01-uo4 X X
K01-K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.mlf Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
- — - - ———
wyklad zaliczenie z ocena Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwium zaliczajg

cego

laboratorium

Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwiéw wstepnych
i zaliczenie sprawozdan z poszczegolnych cwiczen.

zaliczenie z oceng

NAKLAD PRACY STUDENTA




Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
. . . . . W C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
15 30
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. s 49 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,0 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 26 h
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 1.0 ECTS
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
Liczba punktow ECTS, ktora student uzyskuje
8. iy 2,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie pracg studenta 75 h
10 Punkty ECTS za modut 3
" | 1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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