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KARTA PRZEDMIOTU
Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S1-AiR-AP-411
P studia niestacjonarne: M#2-N1-AiR-AP-509
Nazwa przedmiotu Roboty przemystowe Il

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Industrial Robots Il

Obowigzuje od roku akademickiego 2025/2026

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiéw AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Poziom ksztatcenia | stopien

Profil studiow Ogdlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres Automatyka Przemystowa

Jednostka prowadzaca przedmiot Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Leszek Plonecki, prof. PSk

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

Zatwierdzit Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zajec Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 4

studiow - semestr

studia niestacjonarne |5

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak
Liczba punktéw ECTS 5
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium projekt inne

. . studia
Liczba godzin stacjoname: 30 30
w semestrze studia

: . . 18 18
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE
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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

WO1

Ma zaawansowang wiedze z wybranych dziatéw
matematyki, obejmujgcg algebre, analize, probabilistyke
oraz elementy matematyki dyskretnej i stosowanej, w tym
wiedze niezbedng do stosowania zaawansowanych
metod numerycznych w analizie i optymalizacji systemow
robotyki przemystowej o wysokim stopniu ztozono$ci.

AiR1_WO01

wo2

Ma rozbudowang i szczegotowg wiedze w zakresie
modelowania i symulacji zlozonych proceséw w
zaawansowanych systemach robotéw przemystowych, w
tym w zakresie projektowania i optymalizacji uktadow
wieloosiowych, a takze zastosowania zaawansowanych
elementow pneumatycznych, hydraulicznych i
mechatronicznych w robotyce przemystowe;.

AiR1_W10

W03

Posiada specjalistyczng wiedze dotyczacg budowy,
programowania i sterowania robotéw przemystowych, w
tym robotéw  wspdipracujacych  (cobotéow) oraz
autonomicznych, a takze orientuje sie w najnowszych
trendach technologicznych, takich jak sztuczna
inteligencjia i uczenie maszynowe w robotyce
przemystowe;j.

AIR1_W11

Umiejetnosci

uo1

Potrafi opracowywac i stosowa¢ zaawansowane metody
oraz modele matematyczne, a takze korzysta¢ z
symulacji komputerowych do analizy, optymalizacji i
diagnostyki systemow robotéw przemystowych. Potrafi
planowaé¢ oraz przeprowadzac¢ ztozone eksperymenty,
interpretowaé wyniki, wyciggaé wnioski oraz wdrazac
metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne w
rozwigzywaniu skomplikowanych probleméw
inzynierskich.

AIR1_U06

uo2

Potrafi wykorzystywaé zaawansowane $rodowiska
programistyczne, symulatory i narzedzia wspomagajace
projektowanie w celu tworzenia i optymalizacji systemow
robotyki przemystowe;. Posiada umiejetnosé
programowania w jezykach wysokiego poziomu i
implementacji zaawansowanych algorytméw sterowania
dla robotéw przemystowych i autonomicznych.

AIR1_U07

uo3

Umie programowac i konfigurowa¢ zaawansowane roboty
przemystowe, w tym roboty wielozadaniowe, roboty
mobilne oraz roboty dedykowane do pracy w dynamicznie
zmieniajgcym sie $rodowisku produkcyjnym. Potrafi
integrowa¢ zaawansowane systemy robotyczne z
istniejgcymi procesami przemystowymi.

AiR1_U14
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Kompetencje
spoteczne

Jest przygotowany do petnienia rél zawodowych
zwigzanych z zaawansowang robotykg przemystowa,
K01 przestrzegania zasad etycznych oraz dbania o dorobek i AiR1_KO06
tradycje zawodu inzyniera automatyki i robotyki na
najwyzszym poziomie profesjonalizmu.

Jest Swiadomy koniecznosci ciggtego poszerzania swojej
wiedzy w  dziedzinie  zaawansowanej  robotyki
przemystowej oraz korzystania z literatury fachowe;j,
danych badawczych i konsultacji z ekspertami w celu
rozwigzywania ztozonych probleméw technicznych i
projektowych.

K02 AiR1_KO01

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

Ogodlne omoéwienie zagadnien mechaniki manipulatora i celéw rozwigzywania zadan
mechaniki. Pozycja i orientacja narzedzia lub przedmiotu. Relacje pomiedzy
wspotrzednymi w réznych ukfadach. Macierz obrotu, macierz przeksztatcenia
jednorodnego i ich wykorzystanie w analizie kinematyki manipulatora. Arytmetyka
przeksztatcen. Kinematyka manipulatora: wspétrzedne kartezjahskie i konfiguracyjne,
wymiarowanie schematu kinematycznego za pomocg wspoirzednych Denavita-
Hartenberga, macierz przeksztaticenia jednorodnego dla notacji Denavita-
Hartenberga, zapis pozyciji i orientacji cztonu roboczego w postaci iloczynu macierzy
transformacji wspotrzednych. Zadanie proste kinematyki: sformutowanie zadania we
wspotrzednych konfiguracyjnych, a rozwigzanie we wspotrzednych kartezjanskich,
wyznaczenie potozenia i orientacji czionu roboczego oraz jego predkosci i
przyspieszenia w zaleznosci od wspétrzednych konfiguracyjnych oraz ich pochodnych
wzgledem czasu. Przykiady rozwigzan prostego zadania kinematyki. Zadanie
odwrotne kinematyki: sformutowanie zadania we wspodtrzednych kartezjanskich, a
rozwigzanie we wspotrzednych konfiguracyjnych, warunki istnienia rozwigzan w
postaci jawnej, liczby mozliwych rozwigzan (konfiguracji), metody rozwigzywania
zadania odwrotnego kinematyki. Macierz jakobianowa i metody jej wyznaczania,
wykorzystanie tej macierzy w analizie kinematyki manipulatora. Statyka manipulatora:
zadanie proste i odwrotne, przenoszenie sit i momentéw pomiedzy cztonami
manipulatora, wyznaczanie sit i momentéw napedowych réwnowazgcych zadane
obcigzenie zewnetrzne przy wykorzystaniu macierzy jakobianowej. Dynamika
manipulatora: zadanie proste i odwrotne dynamiki, wykorzystanie rownah Newtona-
Eulera, oraz rownan Lagrange'a, wyznaczanie sit i momentow sit dla zadanej trajektorii
ruchu. Planowanie trajektorii we wspotrzednych kartezjanskich i konfiguracyjnych:
algorytmy planowania, zastosowanie funkcji wielomianowych i sklejanych, warunki
poczatkowe i brzegowe, realizacja zadania parametryzacji toru czasem.

laboratorium

Macierz obrotu i macierz przeksztatcenia jednorodnego oraz ich wykorzystanie do
przeliczania wspotrzednych. Wyznaczanie parametrow Denavita-Hartenberga dla
wybranej struktury manipulatora. Wyznaczanie jakobianu dla wybranej struktury
manipulatora. Analizy kinematyki wybranego manipulatora z wykorzystaniem notac;ji
Denavita-Hartenberga. Analizy kinematyki wybranego manipulatora z wykorzystaniem
jakobianu. Analiza statyki wybranego manipulatora. Analizy dynamiki wybranego
manipulatora.
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Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
Wwo2 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
uo3 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

najmniej 50 % punktow.

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. Pozytywne zaliczenie koncowego egzaminu. Uzyskanie co
wykfad egzamin Yy 90 €9 y

laboratorium zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie kolokwium koncowego. Uzyskanie co
najmniej 50 % punktéw.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta Jeﬂ(';“
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|/piswicjL | P|S h
© | studidw 30 30 18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 4 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 66 42 0
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,64 1,68 ECTS
nauczyciela akademickiego
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ E‘Oel;éicﬂ21tgr§rr\",eé?'}rezg§:§|0gy Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiM Wydziat Mechatroniki

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23

i Budowy Maszyn




Fundusze Europejskie

Rzeczpospolita

dla Rozwoju Spotecznego - Polska

Dofinansowane przez
Unie Europejska

Liczba godzin samodzielnej pracy
studenta

59

83

Liczba punktow ECTS, ktdrg student
uzyskuje w ramach samodzielnej

pracy

2,36

3,32

ECTS

Nakitad pracy zwigzany z zajeciami
o charakterze praktycznym

62,5

62,5

Liczba punktow ECTS, ktdra student
uzyskujew ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym

25

25

ECTS

Sumaryczne obciagzenie praca
studenta

125

125

10.

Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

ECTS

LITERATURA

-

Frank C. Lynch P.K.: Modern Robotics, Cambridge University Press, 2017.

Programowanie robotow przemystowych — Kaczmarek W., Panasiuk J., PWN,
2017.
Dynamika i sterowanie robotéw — Spong Mark W., Vidyasagar M., WNT.
Craig J.J.: Wprowadzenie do robotyki —WNT.
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