Fundusze Europejskie
dla Rozwoju Spotecznego

KARTA PRZEDMIOTU

- Polska

Dofinansowane przez
Unie Europejska

Rzeczpospolita

A
*

* 4 x

Kod przedmiotu

studia stacjonarne:

M#2-S1-AiR-303
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Nazwa przedmiotu

Roboty przemystowe |

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Industrial Robots |

Obowigzuje od roku akademickiego

2025/2026

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

Ogélnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr hab. inz. Leszek Ptonecki, prof. PSk

Zatwierdzit

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu
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 3
studiow - semestr . .
studia niestacjonarne |3

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak

Liczba punktéw ECTS 3

Forma prowadzenia zajeé wyktad ¢wiczenia | laboratorium projekt inne
. . studia
Liczba godzin | i, ioname: 30
w semestrze studia 18
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE
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Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma zaawansowang wiedze z wybranych dziatéw
W01 matematyki odnoszgcg sie do réwnan kinematyki i AiR1_WO01
robotyki.
Ma uporzadkowang i zaawansowang wiedze w zakresie
. W02 | modelowania i symulacji proceséw w systemach robotéow AiR1_W10
Wiedza . : . .
przemystowych, a takze w zakresie budowy i sterowania.
Posiada podstawowg wiedze dotyczacg budowy,

W03 sterowania oraz zastosowania elementéow w robotaf:h AR1T W11
przemystowych oraz praktycznego zastosowania robotéw -
przemystowych w réznych gateziach przemystu.

Jest przygotowany do petnienia rol zawodowych
KO1 zwigzanych z robotyka przemys+owa, przest.rz.ege.ama AIR1_KO6
. zasad etycznych oraz dbania o dorobek inzyniera
Kompetencje - .
spoleczne automatyki i robotyki.
P Jest swiadomy koniecznosci ciggtego aktualizowania

K02 swojej wiedzy w dziedzinie robotyki przemystowej oraz AiR1_KO01
korzystania z literatury fachowe;j.
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wyktad

Zakres i problematyka robotyki. Pojecia podstawowe robotyki. Rodzaje robotow i
zakresy ich stosowania, przyktady robotéw. Rodzaje maszyn manipulacyjno-
lokomocyjnych: manipulator, teleoperator, robot. Generacje robotéw przemystowych.
Dane katalogowe robota. Doktadno$¢ pozycji, orientacji i realizacji toru (norma 1SO).
Metody programowania RP: programowanie przez uczenie, wykorzystanie jezykow
programowania, uktady PTP i CP, uklady programowania autonomicznego,
programowanie w srodowisku wirtualnym. Zakres stosowania, rejestrowane sygnaty.
Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne manipulatoréw, stopnie swobody
i ruchliwosci, manipulatory redundantne, szeregowe i rownolegte, klasyfikacja robotéw.
Budowa robotéw. Ruchy globalne, regionalne i lokalne i ich realizacja w powigzaniu ze
strukturg manipulatora. Przestrzeh robocza osiggalna i manipulacyjna, wyznaczanie
przestrzeni roboczej. Mechanizmy chwytakéw: systematyzacja chwytakéw, wybor
sposobu uchwycenia obiektu, metodyka doboru rodzaju chwytaka, jego parametrow,
wyznaczanie sit i momentdw sit oddziatywania chwytaka na obiekt, schematy
kinematyczne mechanizméw przekazywania ruchu. Uktady napedowe robotow:
napedy elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne. Wymagania stawiane napedom,
stosowane elementy napedowe oraz metody ich sterowania. Ogdlne omowienie
zagadnien mechaniki manipulatora i celdw rozwigzywania zadan mechaniki.
Wspotrzedne kartezjanskie i konfiguracyjne i ich wykorzystanie w opisie manipulatora
oraz narzedzia Ilub przenoszonego przedmiotu. Macierz obrotu, macierz
przeksztatcenia jednorodnego i ich wykorzystanie w analizie kinematyki manipulatora.
Macierz przeksztatcenia jednorodnego dla notacji Denavita-Hartenberga. Zadanie
proste i odwrotne kinematyki manipulatora i metody ich rozwigzywania. Podstawy
statyki i dynamiki manipulatora oraz wykorzystanie tych zadah w sterowaniu
manipulatorem robota. Schemat przeptywu sygnatéw w systemie sterowania robotem.
Planowanie trajektorii we wspétrzednych kartezjanskich i konfiguracyjnych. Struktura
ukfadu sterowania z uwzglednieniem warstwy regulacyjnej i nadrzednej i ich zadan.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
Symbol
efektu Egzamin E.gzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
w02 X
w03 X
K01 X
K02 X
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F0|:m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajec

wykiad egzamin Pozytywne zallczem.e kgnpow;ago egzaminu. Uzyskanie co
najmniej 50 % punktow.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jet(:(';“
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wic|L|P|S|W|C|L|P]|S h
" | studiéw 30 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 4 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 34 22 0
Liczba punktow ECTS, ktdra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,36 0,88 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 41 33 h
Liczba punktow ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 1,64 212 ECTS
pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami h
" | o charakterze praktycznym
Liczba punktow ECTS, ktérg student
8. | uzyskujew ramach zaje¢ o ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca
S studenta 75 75 h
10. Punkty ECTS za n.mdu.l o 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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