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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#-S1-AiR-406
Nazwa przedmiotu Podstawy robotyki
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Basics of Robotics
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia stacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Leszek Ptonecki prof. PSk.

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 4

Mechanika ogdélna, Modelowanie dynamiki
procesow i symulacja, Teoria drgan i dynami-
ka maszyn, Teoria maszyn i mechanizmow,
Wymagania wstepne Elektrotechnika, Podstawy elektroniki, Metro-
logia, Podstawy konstrukcji maszyn, Elektro-
maszynowe elementy automatyki, Naped i
sterowanie pneumatyczne i hydrauliczne.

Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktéw ECTS 4




Forma
prowadzenia zajec¢

wyktad

¢éwiczenia

laboratorium

projekt

seminarium

Liczba godzin
w semestrze

30

15




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
W o1 Student ma wiedze zwigzang z wykorzystaniem robotow AiR1 W20
- w réznych obszarach dziatalnosci cziowieka.. AiR1_W22
W 02 Student posiada wiedze dotyczgca rodzajéw maszyn AiR1 W20
- manipulacyjno-lokomocyjnych i zakresu ich stosowania. AIR1 W22
W 03 Student ma wiedze w zakresie metod programowania AiR1 W20
- robotéw przemystowych. AiR1 W22
Student zna budowe robota przemystowego, zasady ,
. ) ; . 7 . . AIR1_W20
W_04 |jego dziatania pozwalajgce na spetnianie zadan manipu- a T
. ; AIR1_W22
lacyjno-lokomocyjnych.. -
W 05 Student ma wiedze w zakresie budowy, napedéw i za- AiR1 W20
. - stosowania chwytakdéw robotéw przemystowych. AiR1 W22
Wiedza . - ; -
Student ma wiedze w zakresie napedéw gtéwnych robo- .
g . Lo ) AIR1_W20
W_06 |téw przemystowych, ich rodzajéw, ich wad i zalet oraz o
: ) . AIR1_W22
struktur uktadéw sterowania napedami. -
Student ma wiedze zwigzang z rodzajami, zasadami .
. . AR . AIR1_W20
W_07 |dziatania, wiasciwosciami i zakresem zastosowania w ST
‘- . C AIR1 W22
robotach przemystowych réznego rodzaju czujnikéw. -
W 08 Student ma podstawowa wiedze w zakresie budowy i AiR1_W20
- sposobu dziatania systemu sterowania robotem. AiR1_W22
Student ma wiedze w zakresie zasad konfigurowania ARL W20
W_09 |zrobotyzowanego stanowiska lub linii produkcyjnej dla oa T
N o " AIR1 W22
réznej wielkosci produkgii. —
Orientuje sie w budowie wewnetrznej robota i jego szafy AiR1_W17
U_01 |sterowniczej. Zna podstawowe elementy oprogramowa- AiR1 W20
nia i wyposazenia robota. AiR1 U02
U_02 |Pisze programy dla manipulatora X-Y. AiR1_U18
Potrafi opisa¢ zasade dziatania robota o napedzie elek- AiR1_U14
U_03 |trycznym. Pisze proste programy dla przenoszenia ma- AiR1_U30
tych przedmiotow.
Potrafi opisa¢ uktady wspétrzednych robota. Zna sposo- AiR1 _U30
U_04 |by realizacji i réznice przy ruchach robota dla trajektorii
zdefiniowanych w tych ukfadach.
o o Wie jak definiowa¢ wspotrzedne narzedzia. Potrafi opi- AiR1_U30
Umiejetnosci U_05 |sa¢ metody 3,4,5 punktowe jako metody ogdlnie przyjete AiR1_U31
w robotyce przemystowej. AiR1 U37
Orientuje sie na temat ,masteringu” zerowego i pokoli- AiR1_U29
U_06 |zyjnego robota. Potrafi definiowa¢ uktady robocze dla AiR1_U30
robota przemystowego.
Pisze proste programy dla przenoszenia przedmiotéow z AiR1_U18
U_07 |wykorzystaniem predefiniowanego interfejsu uzytkowni- AiR1_U29
ka dla robota przemystowego. AiR1_U37
Potrafi opisa¢ réznice w interfejsie uzytkownika oraz AiR1_U29
U 08 réznice w programowaniu robotow KUKA KR 15,Fanuc AIR1 W22
- 420F, i innych robotéw znajdujgcych sie w lab. Katedry
Automatyki i Robotyki.
Student aktywnie uczestniczy w wykfadach -zadawanie
K_01 |pytan, udziat w dyskusji, przedstawienie wiasnych pre- AiR1_KO01
Kompetencie zentacji (nieobligatoryjne).
s o+epczne ! K 02 Ma swiadomos¢ zagrozen wynikajgcych z niewtasciwego AiR1_KO01
P - obchodzenia sie z robotami przemystowymi. AiR1 U36
K 03 Orientuje sie w czynnikach ekonomicznych zwigzanych z AiR1_KO05
- zastosowaniem robotéw w procesach produkcyjnych




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wyktad

Zakres i problematyka robotyki. Pojecia podstawowe robotyki. Rodzaje robotéw i
zakresy ich stosowania, przyktady robotéw. Rodzaje maszyn manipulacyjno-
lokomocyjnych: serwooperator, manipulator, teleoperator, robot. Generacje robotéw
przemystowych ( RP ).

Metody programowania RP: programowanie przez uczenie, wykorzystanie jezykow
programowania, ukfady PTP i CP, uktady programowania autonomicznego, progra-
mowanie w srodowisku wirtualnym. Zakres stosowania, rejestrowane sygnaty
Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne manipulatoréw, stopnie swobo-
dy i ruchliwosci, manipulatory redundantne, szeregowe i rownolegte, klasyfikacja
robotéw.

Wspotrzedne kartezjanskie i konfiguracyjne i ich wykorzystanie w opisie manipulatora
oraz narzedzia lub przenoszonego przedmiotu. Wstep do kinematyki manipulatora.
Wymiarowanie manipulatora.

Budowa RP. Ruchy globalne, regionalne i lokalne i ich realizacja w powigzaniu ze
strukturg manipulatora. Minimalizacja struktury kinematycznej RP do zadania mani-
pulacyjnego lub technologicznego.

Charakterystyka RP - udzwig, doktadnos¢, powtarzalnos¢, szybkos¢. Doktadnosé
pozycji, orientacji i realizacji toru (norma ISO) oraz spos6b pomiaru

Mechanizmy RP - roboty homomorficzne, kartezjanskie. Przyktady struktur jednostek
kinematycznych RP. Charakterystyki geometryczne i funkcjonalne manipulatora:
struktura regionalna (pozycjonowania) i lokalna (orientacji), przestrzeh robocza osia-
galna i manipulacyjna, wyznaczanie przestrzeni roboczej.

Mechanizmy chwytakéw: systematyzacja chwytakéw, wybdr sposobu uchwycenia
obiektu, metodyka doboru rodzaju chwytaka, jego parametrow, wyznaczanie sit i
momentoéw sit oddziatywania chwytaka na obiekt, schematy kinematyczne mechani-
zmow przekazywania ruchu

Uktady napedowe RP: napedy elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne. Wymaga-
nia stawiane napedom, stosowane elementy napedowe oraz metody ich sterowania.
Przektadnie ruchu.

Uklady pomiarowe i sensoryczne: przetworniki analogowe i cyfrowe dla pomiaru
przemieszczen, predkosci, przy$pieszen i sit, uktady wizji i dotyku.

Budowa uktadow sterowania RP jako uktadéw komputerowych. Struktura uktadu
sterowania z uwzglednieniem warstwy regulacyjnej i nadrzednej i ich zadan. Zasto-
sowanie sterownikéw PLC.

Podstawy mechaniki manipulatoréw robotéw. Zadania kinematyki. Macierz obrotu i
przeksztatcenia jednorodnego. Metody planowania trajektorii manipulatora.

Przyktady zastosowan RP: od zastosowania w matym zaktadzie produkcyjnym do
duzego systemu elastycznie zautomatyzowanego.

laboratorium

Budowa wewnetrzna robota KUKA i jego szafy sterowniczej. Podstawowe elementy
oprogramowania robota KUKA, opis programator robota (TeachPendant). Opis ukta-
déw wspétrzednych robota. Sposoby realizacji i ré6znice przy ruchach robota dla tra-
jektoriach zdefiniowanych w tych uktadach.

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

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

Definiowanie wspétrzednych narzedzi (Tools Define) i uktadéw roboczych (WorkOb-
jects) dla robota KUKA. Opis masteringu zerowego i pokolizyjnego robota.

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

Budowa i poréwnanie interfejséw uzytkownika oraz analiza r6znic w programowaniu
robotéw KUKA KR 15, Fanuc 420F, i innych robotéw znajdujgcych sie w lab. Katedry
Automatyki i Robotyki.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec




METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczy¢ )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01-W09 X
U01-U08 X X X
K01-K03 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo_rrr]? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykfad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu

Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium wstepne-

laboratorium | zaliczenie z oceng Al ; h , N
go i zaliczenie sprawozdania z poszczegoblnych ¢wiczen.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
W C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
30 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 51 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,0 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 49 h
6. Liczba punktow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 20 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 33 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
8. Ny 1,3 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 100 h
10, Punkty ECTS za n.10du.i o 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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