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Nazwa i kod przedmiotu

Automation and robotics, PG_00050283

Kierunek studiow

Mechanika i budowa maszyn (w jezyku angielskim)

Data rozpoczecia studiow

pazdziernik 2022 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2024/2025

Poziom ksztalcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow

Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogdlnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy angielski
Semestr studiow 5 Liczba punktow ECTS 5.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i Konstrukcji Maszyn

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Michat Mazur

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Wiktor Sieklicki

dr inz. Michat Mazur

Formy zaje¢ Forma zajeé Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 15.0 15.0 0.0 0.0 60
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos$¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |60 8.0 57.0 125
studenta

Cel przedmiotu

Przedstawienie podstawowych zagadnien zwigzanych z uktadami regulacji automatycznej oraz robotami i
manipulatorami. Poznanie budowy, struktury i elementéw sktadowych typowego uktadu automatyki.
Uzyskanie wiedzy ogdlnej na temat metod projektowania, analizy i badania wtasnosci typowych uktadow
automatyki. Nabycie wiedzy na temat budowy typowych robotéw oraz manipulatoréw przemystowych.
Poznanie metod modelowania, analizy i sterowania robotow.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K6_U03] umie zidentyfikowac,
sformutowac i opracowaé
dokumentacje prostego zadania
projektowego lub
technologicznego tacznie z
opisem rezultatow tego zadania w
jezyku polskim lub obcym oraz
przedstawic prezentacje wynikéw
korzystajac z programow
komputerowych lub innych
narzedzi wspomagajacych

Potrafi budowac¢, projektowac i
analizowac¢ podstawowe uktady
sterowania automatycznego z
typowymi uniwersalnymi
regulatorami przemystowymi.

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU3] Ocena umiejgtnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO06] ma elementarng wiedze
w zakresie automatyki i robotyki
uktadéw mechanicznych

Stuchacz zna strukture typowego
ukfadu automatyki i jego elementy
sktadowe. Potrafi budowac,
projektowac¢ i analizowac
podstawowe ukfady sterowania
automatycznego z typowymi
uniwersalnymi regulatorami
przemystowymi.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej
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Tresci przedmiotu

Definicja podstawowych poje¢. Struktura uktadu automatyki. Klasyfikacja cztonéw i uktadéw automatyki.
Cyfrowe i analogowe uktady sterowania. Podstawowe informacje o cyfrowych uktadach sterowania. Algebra
Boolea. Uktady logiczne kombinacyjne. Uktady logiczne sekwencyjne. Projektowanie, synteza i analiza
cyfrowych uktadéw automatyki. Podstawowe informacje o analogowych uktadach sterowania. Typowe
potaczenia cztonéw. Schematy blokowe. Sprzezenie zwrotne. Opis i klasyfikacja sygnatéw. Sygnaty
standardowe. Metody opisu uktadéw automatyki. Zastosowanie przeksztatcenia Laplacea. Transmitancja
operatorowa. Charakterystyki statyczne i dynamiczne uktadéw automatyki. Odpowiedzi skokowe i
impulsowe cztonéw. Charakterystyki czestotliwosciowe. Wykresy Nyquista i Bodea. Regulatory. Dobér
nastaw regulatora PID. Klasyfikacja robotéw i manipulatoréw. Budowa, modelowanie i analiza ruchu
robotéw. Podstawy sterowania manipulatorami i robotami. Czujniki stosowane w robotach przemystowych.
Podstawy programowania robotéw. Przyktady zastosowan robotéw i manipulatoréw przemystowych.
Laboratorium: Projektowanie uktadow logicznych kombinacyjnych i sekwencyjnych. Wyznaczanie
charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych wybranych cztonéw automatyki. Programowanie robota
przemystowego o strukturze szeregowej kinematyki Nachi MZ04 oraz robota o strukturze rownolegtej
kinematyki typu Delta ABB IRB360. Programowanie robota wspétpracujgcego Hanwha HCR3A.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Matematyka, Fizyka, Mechanika

Sposoby i kryteria Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny kofncowej
oceniania osigganych Laboratorium (sprawozdania z 56.0% 30.0%
efektéw uczenia sie éwiczen laboratoryjnych)
Egzamin pisemny 56.0% 40.0%
Kolokwia w czasie semestru 56.0% 30.0%
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur Craig J., J., Introduction to Robotics: Mechanics and Control

Vidyasagar M., Spong Mark W.: Robot Modeling and Control

Siciliano B., Khatib O.: Springer Handbook of Robotics. Berlin: Springer
2008

Uzupetniajaca lista lektur Kaltenbacher, Manfred. Numerical simulation of mechatronic sensors
and actuators. Vol. 2. Berlin: Springer, 2007

Hatzfeld, Christian, and Thorsten A. Kern. Engineering haptic devices.
Springer London Limited, 2016

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Automatyka

10

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21

. Oméwi¢ schemat UAR - Poda¢ przyktad

. Transmitancja widmowa

. Co to jest charakterystyka statyczna cztonu?

. Czton proporcjonalny

. Czion inercyjny | rzedu

. Czton catkujacy

. Czlon oscylacyjny

. Czlon rozniczkujacy idealny

. Czton rozniczkujacy rzeczywisty

Czlon opdzniajacy

Czlon przesuwajacy faze

Stabilno$¢ uktadow automatyki

Kryterium Hurwitza

Kryterium Nyquista

Uchyb statyczny

Regulator PID

Regulacja dwupotozeniowa

Sterowalnos¢

Obserwowalnosc¢

. Sterowanie optymalne przy catkowym kryterium jakosci

Robotyka

1. Co to jest robot przemystowy?

2. Co to jest robot mobilny?

. Aproksymacja nieliniowej statycznej charakterystyki cztonu w otoczeniu punktu pracy
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

3. Co to jest manipulator?

4. Czym zajmuje sie robotyka?

5. Zastosowania robotéw przemystowych.

6. Przedstaw i opisz podstawowe struktury kinematyczne stacjonarnych robotéw przemystowych.

7. Czym rozni sie robot o strukturze kinematycznej w uktadzie kartezjanskim od robota o strukturze
kinematycznej w uktadzie antropomorficznej?

8. Wymien i omoéw podstawowe zespoly i uktady robota przemystowego.

9. Zalety i wady robotéw o strukturze réwnolegte;.

Wymien zastosowania robotéw mobilnych.

Co to jest przestrzen robocza?

Co to jest przestrzen manipulacyjna?

Na czym polega zadanie proste kinematyki?

Na czym polega zadanie odwrotne kinematyki?

Zadania uktadu sterowania.

Oméw sposoby programowania robotéw przemystowych.

Co to sg serwonapedy?

Co to jest doktadno$¢ pozycjonowania?

Co to jest powtarzalnosé?

Zastosowania i rodzaje interpolacji w robotyce.

Wymien wady i zalety napedu hydraulicznego w zastosowania do robotéw przemystowych.

Wymien wady i zalety napedu pneumatycznego w zastosowania do robotéw przemystowych.

Wymien wady i zalety napedu elektrycznego w zastosowanie do robotéw przemystowych.

Wymagania dotyczace przektadni stosowanych w robotach przemystowych.

Omow zastosowania i dziatanie przektadni Srubowo tocznej.

Omow zastosowanie i dziatanie przektadni harmoniczne;.

Omow dziatanie rewolwerow.
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28. Omow dziatanie enkoderéw.

29. Omow dziatanie ultradzwiekowych czujnikéw zblizenia.

30. Zastosowania uktadéw sensorycznych dotyku.

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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