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Poziom ksztatcenia | stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiéw stacjonarne Sposob realizacji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wykitadowy angielski

Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

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

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Wiktor Sieklicki

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Wiktor Sieklicki

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ 0.0 0.0 30.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywno$¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 0.0 0.0 30
studenta

Cel przedmiotu

Poszerzenie wiedzy o manipulatorach, ich klasyfikacji, budowie, sterowaniu oraz zastosowaniu.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

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

Student zna konstrukcje
wybranych
manipulatoréow

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[K6_W12] ma podstawowg wiedze
niezbedng do rozumienia
pozatechnicznych uwarunkowan
dziatalnosci inzynierskiej, ma
podstawowg wiedze z zakresu
zarzadzania, w tym zarzadzania
jakoscig i prowadzenia
dziatalno$ci gospodarczej, w
zakresie ochrony wtasnosci
intelektualnej oraz prawa
patentowego; zna ogdlne zasady
tworzenia i rozwoju form
indywidualnej przedsigbiorczosci
oraz podstawowe zasady
bezpieczenstwa i higieny pracy
obowigzujace w przemysle
maszynowym

Student potrafi zaprogramowaé
proste uktady sterowania robotami
i rozumie sktadnie programow
sterujgcych manipulatorami
przemystowymi.

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[K6_U07] potrafi zaprojektowacé
typowa konstrukcje, urzadzenia
mechanicznego, podzespotu lub
stanowiska badawczego uzywajac
wiasciwych metod i narzedzi z
uwzglednieniem zadanych
kryteriow uzytkowych

Student posiada wiedze o
podsystemach stosowanych w
robotyce i podstawowe
informacje o ich budowie.

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K6_UO01] potrafi pozyskiwacé
informacje z literatury fachowej,
baz danych i innych zasobdéw,
niezbedne do rozwigzania zadan
inzynierskich; potrafi integrowaé
uzyskane informacje i dokonywac
ich interpretacji, a takze wycigga¢
whnioski i przedstawiac z

uzasadnieniem opinie

Student potrafi projektowac i
analizowa¢ podstawowe
podukfady manipulatorow

[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
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Tresci przedmiotu

Wprowadzenie do robotyki, budowa robotéw i manipulatoréw. Kinematyka robotéw i manipulatoréw. Notacja
Denavita-Hartenberga, kinematyka prosta i odwrotna. Obszar roboczy manipulatora. Potozenia osobliwe
manipulatora. Programowanie trajektorii ruchu manipulatoréw przemystowych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

podstawowa wiedza z przedmiotow: matematyka, fizyka, mechanika, wytrzymato$¢ materiatéw, podstawy

konstrukcji maszyn, informatyka.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

raport koncowy

56.0% 100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Craig J., J., Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT,
Warszawa 1993Jazar Reza, Theory of Applied Robotics, Kinematics,
Dynamics and Control, Springer Press, 2010Giralt G., Hirzinger G.,
Robotic Research, Springer Press, 1996Honczarenko J., Roboty
przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, Warszawa 2002Bishop
R.,The Mechatronics Handbook. CRC Press 2002Siciliano B., Khatib
O.: Springer Handbook of Robotics. Berlin: Springer 2008Morecki A.,
Knapczyk J., Kedzior K., Teoria mechanizmoéw i manipulatoréw, WNT,
Warszawa 2002Jarzgbowska E.: Mechanika analityczna. Warszawa:
Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej 2003K. Koztowski, P.
Dutkiewicz, W. Wréblewskim, Modelowanie i sterowanie robotéw. PWN
Warszawa, 2003Wegrzyn S.: Podstawy automatyki. PWN Warszawa,
1978,

Uzupetniajaca lista lektur

Holejko D., Koscielny W.J.: Automatyka proceséw ciagtych, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, 2012,Zelazny M.: Podstawy
automatyki, Panstwowe Wydawnictwo Naukowe, 1976,Perycz S.:
Podstawy automatyki. Skrypt PG, Gdansk 1983,Jarzebowska E.,
Podstawy dynamiki mechanizméw i manipulatoréw, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1998Arkin R.,
Behavior-Bassed Robotics. MIT Press, 1998

Adresy eZasobdw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Raport z przeprowadzonych prac:

1. Zaprojektowaé kinematyke manipulatora wykorzystujac w tym celu program RobotAnalyzer i
przygotowacé analize ruchéw i dynamiki zaproponowanego manipulatora.

2.  Wybra¢ model manipulatora Nachi MZ04 dostepny w bibliotekach programu RobotDK i opracowac
Sciezke poruszania sie tego manipulatora dla celéw realizacji okreslonego zadania ruchowego w
symulacji. Przygotowac¢ analize kinematyki i dynamiki tego manipulatora w trakcie wykonywania zadan

ruchowych.

3. Napisac¢ program sterowania manipulatorem Nachi MZ04 dla potrzeb realizacji zadania ruchowo-
przestrzennego z wykorzystaniem kontrolera robota Nachi MZ04 i przedstawi¢ wyniki poréwnania
dziatania robota w warunkach rzeczywistych i w symulacji wczesniej opracowane;.

4. Dla manipulatora ABB IRB360 dostepnego w bibliotekach programu RobotDK i opracowac¢ $ciezke

poruszania sie manipulatora dla celoéw realizacji okreslonego zadania ruchowego. Przygotowac¢ analize
kinematyki i dynamiki manipulatora w trakcie wykonywania zadan ruchowych.

w ramach przedmiotu

5. Przy zastosowaniu programu RobotStudio przygotowaé $ciezke poruszania sie manipulatora dla celow
realizacji okre$lonego zadania ruchowego robota ABB IRB360 i zrealizowa¢ zadanie w symulacji oraz w
rzeczywistosci.
Praktyki zawodowe Nie dotyczy
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