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Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2023 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2023/2024

Poziom ksztatcenia

Il stopnia

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow niestacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiéw 1 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 2.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Woydziat Elektrotechniki i Automatyki

-> Katedra Mechatroniki i Inzynierii Wysokich Napig¢

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Mariusz Dabkowski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [10.0 0.0 10.0 0.0 0.0 20
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Adresy na platformie eNauczanie:
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 (20 4.0 26.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zaznajomienie studentéw z zagadnieniami teoretycznymi i praktycznymi dotyczacymi
przemystowych robotoéw stacjonarnych takimi jak: zasada dziatania systemoéw sterowania PTP i CPC,
budowa przemystowych robotéw stacjonarnych RV-2AJ, struktura sprzetowa ich uktadu sterowania,
struktura programow i podstawowe instrukcje w jezykach Melfa Basic IV i Movemaster, struktura i obstuga
programow COSIROP i COSIMIR, a takze z podstawami projektowania mechatronicznego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K7_UO07] potrafi wykorzystaé
metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne do formutowania
i rozwigzywania zadan
inzynierskich i prostych
problemoéw badawczych z zakresu
automatyki i robotyki

Obstuguje srodowisko Cosirop do
sterowania robotami RV oraz
Cosimir do budowy i wizualizacji w
3D zrobotyzowanych stanowisk
produkcyjnych. Opracowuje
wybrane zrobotyzowane komarki
produkcyjne.

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K7_WO06] ma rozszerzong wiedze
z zakresu projektowania
elementow i urzadzen automatyki,
systemow sterowania i
wspomagania decyzji oraz
ztozonych systeméw
mechatronicznych

Student zna proces projektowania
manipulatora robota
stacjonarnego.Potrafi omowi¢
poszczegdlne etapy oraz zna
zasady obliczen kinetostatycznych
i dynamicznych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_KO02] potrafi pracowa¢ w
grupie przyjmujac w niej rézne role

Student realizuje éwiczenia
praktyczne w grupie i opracowuje
z nich protokoty oraz
sprawozdania.

[SK3] Ocena umiejetnosci
organizacji pracy

[SK4] Ocena umiejetnosci
komunikacji, w tym poprawnosci
jezykowej

[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie
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Tresci przedmiotu

Wyktad: Wstep do sterowania i programowania robotéw. Zadania ukltadéw sterowania: reakcja na sygnaty
ukfadéw pomiarowych parametréw ruchu — napedy dwustanowe, sterowanie zespotami ruchu
pozycjonowanymi w catym zakresie przemieszczen, sterowanie i koordynacja podsystemoéw sktadowych
stanowiska pracy robota, ustalanie kolejnosci dziatania — programy liniowe i rozgatezione. Uktady
sterowania punktowego (PTP) i ciagtego (CP). Klasyfikacja uktadéw sterowania — sterowanie
teleoperatorow, sterowanie sekwencyjne (uktady przekaznikowe, ze sterownikami PLC), uktady sterowania
numerycznego o strukturze hardware’owej i komputerowej. Przeglad metod nawigacji przemystowych
robotéw mobilnych. Struktura programéw w jezykach programowania robotéw Mitsubishi: Melfa Basic IV i
Movemaster. Podstawowe funkcje jezyka Melfa Basic IV oraz Movemaster — instrukcje sterujace pozycja
oraz ruchem ramienia manipulatora, instrukcje kontroli programu, instrukcje sterujgce gtowica robocza.
Struktura i obstuga srodowiska COSIROP do sterowania robotami Mitsubishi Melfa. Struktura i obstuga
Srodowiska COSIMIR do tworzenia i symulacji pracy zrobotyzowanych stanowisk

produkcyjnych. Podstawowe funkcje pakietu. Proces projektowania manipulatora robota. Obliczenia
projektowo konstrukcyjne.

Laboratorium: Laboratorium obejmuje zestaw éwiczen zwigzanych z programowaniem robotow
stacjonarnych oraz budowg zrobotyzowanych komérek produkcyjnych w srodowisku komputerowym.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Podstawy robotyki i mechaniki.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Zaliczenie laboratorium.

60.0%

50.0%

Zaliczenie wyktadu

60.0%

50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Craig J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa: 1995.

2. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W.: Modelowanie i
sterowanie robotéw, PWN, Warszawa: 2003.

3. Tchon K., Mazur A., Duleba |., Hossa R., Muszynski R.: Manipulatory
i roboty mobilne, Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa:
2000.

4. Dabkowski M. Podstawy robotyki - Laboratorium. Skrypt Politechniki
Gdanskiej: 2012.

5. Instruction manual. CR1/CR2/CR3/CR4/CR7/CR8/CR9 Controller.
Detailed explanations of functions and operations. Mitsubishi Industrial
Robot. Melfa BFP-A5992-M. 2007.

6. Instruction manual. CR1/CR2 Controller. Explanations of
Movemaster commands. Mitsubishi Industrial Robot. Melfa BFP-A8056-
D. 2005.

7. Tomaszewski K. : Roboty przemystowe. Projektowanie uktadow
mechanicznych. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne. Warszawa: 1993.

Uzupetniajaca lista lektur 1. Instruction manual. CR1/ CR1B Controller. Controller setup, basic
operation and maintenance. Mitsubishi Industrial Robot. Melfa BFP-
A8054-H. 2005. 2. Instruction manual. RV-1A/2AJ Series. Robot arm

setup and maintenance. Melfa BFP-A8052-D. 2002.

Adresy eZasobdéw

Data wydruku:

28.04.2024 09:05 Strona 2z3




Przyktadowe zagadnienia/ 1. Zasady projektowania metodycznego (formutowanie zadania projektowego, przygotowanie projektu
przyk’fadowe pytania / koncepcyjnego, przygotowanie projektu konstrukcyjnego, przygotowanie projektu realizacyjnego),

realizowane zadania
2. Opracowanie koncepcji uktadu manipulacyjnego (zadanie projektowe, sporzadzenie listy wymagan,
synteza struktury kinematycznej manipulatora, obliczenia kinematyczne i dynamiczne manipulatora),
3. Obliczenia projektowo-konstrukcyjne: kinetostatyczne, a nastepnie dynamiczne - dobor napedow.
4. Warstwy systeméw sterowania robotéw przemystowych.

5. Metody sterowania robotow stacjonarnych (PTPC i CPC).

6. Zadania systemow sterowania robotow przemystowych.

7. Metody interpolacji trajektorii ruchu przemystowych robotéw stacjonarnych.

8. Podstawowe instrukcje sterowania ruchem w jezyku Melfa Basic IV i Movemaster.

9. Podziat i charakterystyka metod nawigacji robotéw mobilnych.

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu
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