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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S2-AiR-204
P studia niestacjonarne: M#2-N2-AiR-204
Nazwa przedmiotu Kinematyka i dynamika robotéw

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Robot kinematics and dynamics

Obowigzuje od roku akademickiego 2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia Il stopien

Profil studiow Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres Wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i RobotyKi

Koordynator przedmiotu dr inz. Dawid Pietrala

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Zatwierdzi Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr Il

studidéw - semestr

studia niestacjonarne | Semestr Il

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak
Liczba punktéw ECTS 4
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 30 30
Liczba godzin stacjonarne:
W semestrze studia 18 18
niestacjonarne:
. Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce Universil\fm Technology Swietokrzyskief do potrzeb wspdfczesnej gospodarki” WMiBM | Byudowy Maszyn
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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Posiada zaawansowang wiedze z zakresu matematyki
stosowanej, obejmujgcg algebre macierzowg, analize
wektorowg oraz elementy matematyki numerycznej,
Wo1 niezbedng do modelowania kinematyki i dynamiki AIR2 W01

robotdw. Rozumie zagadnienia zwigzane z ruchem
wielowymiarowych ukfadéw mechanicznych, w tym
zasady stosowania rownan Lagrange’a i Newtona-Eulera
w analizie ruchu robotow.

Ma szczegotowg wiedze w zakresie modelowania i
symulacji ruchu uktadéw robotycznych, w tym analizy
Wiedza trajektorii, planowania ruchu oraz optymalizacji
W02 | parametréw kinematycznych i dynamicznych robotéw. AiR2_W10
Zna metody analizy uktadow wielocztonowych oraz potrafi
modelowaé  ztozone uktady mechaniczne  z
uwzglednieniem sit i momentow dziatajgcych na robota.

Posiada specjalistyczng wiedze dotyczgacg konstrukciji
mechanicznej i sterowania robotéw, ze szczegdlnym
uwzglednieniem wptywu parametréw dynamicznych na
efektywnos¢ i stabilno$¢ ruchu. Rozumie wspoizaleznosé
pomiedzy kinematykg odwrotng a dynamikg w
projektowaniu algorytméw sterowania robotéw.

W03 AIR2_W11

Potrafi analizowac oraz stosowa¢ zaawansowane metody
matematyczne i symulacyjne do rozwigzywania
probleméw kinematycznych i dynamicznych w robotyce.
Umie przeprowadza¢ szczegotowe analizy trajektorii
ruchu robotéw oraz optymalizowaé ich parametry w
zalezno$ci od specyfiki zadania.

uo1 AiR2_U06

Potrafi wykorzystywaé narzedzia komputerowe, takie jak
symulatory robotyczne (np. MATLAB, Simulink, RoboDK),
do modelowania, analizy i wizualizacji ruchu robotéw. Zna
metody programowania w jezykach wysokiego poziomu
umozliwiajgce implementacje algorytmow
kinematycznych i dynamicznych.

Umiejetnosci

uo2 AiR2_UO07

Umie projektowaé oraz implementowa¢ algorytmy
planowania i kontroli ruchu robotéw, uwzgledniajgce
U03 |ograniczenia kinematyczne i dynamiczne. Potrafi AiR2_U14
przeprowadzaé symulacje oraz testy uktadow sterowania,
w tym dla robotéw mobilnych i manipulatoréw.

Jest swiadomy znaczenia ciggtego doskonalenia wiedzy
z zakresu kinematyki i dynamiki robotéw, a takze
korzystania z literatury naukowej, wynikéw badah oraz

Kompetencje . . . . . .
s ori)ecznej K01 |konsultacji z ekspertami w celu rozwigzywania ztozonych AiR2_KO01
P problemoéw inzynierskich. Rozumie znaczenie
interdyscyplinarnosci w  projektowaniu  systemow
robotycznych.
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie do =zagadnienn zwigzanych z kinematykg i dynamikg robotow.
Podstawowe pojecia dotyczace mechaniki manipulatoréow oraz cele analizy
kinematycznej i dynamicznej. Podstawy opisu pozycji i orientacji efektora. Relacje
miedzy wspotrzednymi w réznych uktadach odniesienia i metody ich transformac;ji.
Macierze obrotu i macierzy przeksztatcenia jednorodnego. Wyznaczanie predkosci i
przyspieszen cziondbw robota na podstawie pochodnych  wspoirzednych
konfiguracyjnych wzgledem czasu. Zagadnienia zwigzane z przenoszeniem sit i
momentéw miedzy cztonami manipulatora oraz obliczaniem momentéw napedowych
rownowazgcych zadane obcigzenia. Modelowanie dynamiki manipulatora z
wykorzystaniem réwnan Newtona-Eulera oraz réwnan Lagrange’a. Zadanie proste i
odwrotne dynamiki. Wyznaczanie sit i momentéw sit niezbednych do realizacji zadane;j
trajektorii ruchu. Planowanie trajektorii w przestrzeni kartezjanskiej i konfiguracyjne;j.
Algorytmy planowania trajektorii z wykorzystaniem funkcji wielomianowych i funkgcji
sklejanych.

laboratorium

Definiowanie ukfadéw wspotrzednych i przeksztatcern miedzy nimi. Implementacja
macierzy przeksztatcenia jednorodnego dla ruchu efektora. Obliczanie macierzy
przejscia miedzy uktadami odniesienia. Modelowanie podstawowych struktur
manipulatoréw w srodowisku symulacyjnym. Wyznaczanie pozycji i orientacji efektora
na podstawie konfiguracji manipulatora. Implementacja algorytmu kinematyki prostej.
Rozwigzywanie zadania odwrotnego kinematyki. Implementacja metod numerycznych
i analitycznych do rozwigzywania kinematyki odwrotnej. Obliczanie predkosci i
przyspieszen cztonéw manipulatora na podstawie pochodnych wspéirzednych
konfiguracyjnych. Implementacja macierzy Jacobiego w analizie predkosci. Symulacja
dynamiki manipulatora przy uzyciu réwnann Newtona-Eulera. Implementacja réwnan
Lagrange’a dla prostych manipulatoréw. Generowanie trajektorii w przestrzeni
konfiguracyjnej i kartezjanskiej. Implementacja algorytméw planowania ruchu z
wykorzystaniem funkcji wielomianowych i funkc;ji sklejanych. Obliczanie momentdéw sit
niezbednych do realizacji zadanej trajektorii ruchu.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
Wwo1 X
W02 X
w03 X
uo1 X
uo2 X
uo2 X
K01 X

8 Politechnika Swigtokrzyska
Kielce University of Technology

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice

Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki”
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FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

For_m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykiad egzamin Pozytywne zallczem.e kgnpow;ego egzaminu. Uzyskanie co
najmniej 50 % punktow.
. . . Pozytywne zaliczenie kolokwium korncowego. Uzyskanie co
laboratorium zaliczenie z oceng Co .
najmniej 50 % punktow.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta Jetdkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WG C]F] SJWIE] L] P h
© | studiow 30 30 18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 4 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale 66 42 h

nauczyciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktérag student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,6 1,7 ECTS
nauczyciela akademickiego

Liczba godzin samodzielnej pracy

> studenta 34 58 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 1,4 2,3 ECTS
pracy

7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 50 50 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktow ECTS, ktéra student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o 2 2 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca

9. 100 100 h
studenta
Punkty ECTS za modut
10. | 1 punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia 4 ECTS
studenta
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