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Kierunek studiow

Mechatronika

Data rozpoczecia studiow  |luty 2024 . Rok akademicki realizaciji 2024/2025
przedmiotu

Poziom ksztatcenia II stopnia Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wykitadowy polski

Semestr studiow 2 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. Michat Mazur

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 15.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnosc¢ 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 modelowaniu robotéw i manipulatorow. Postrzeganie robotéw jako system
mechatroniczny. Omowienie wybranych zagadnien dotyczacych aktoréw, sensordw i uktadow sterowania.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_U04] potrafi wykorzystaé
poznane metody i modele
matematyczne, a takze symulacje
komputerowe do analizy i oceny
niestacjonarnych systeméw/
proceséw mechatronicznych

o dziataniu ciagtym i dyskretnym

Studenci znajg dostepne
narzedzia wirtualnego
prototypowania stosowane
do projektowania robotow.

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K7_W10] zna trendy rozwojowe i
najistotniejsze nowe osiagnigcia z
zakresu nauk technicznych i
dyscyplin naukowych: Inzynieria
Mechaniczna oraz Automatyka,
Elektronika i Elektrotechnika,
wiasciwych dla kierunku studiéw
Mechatronika oraz pokrewnych
dyscyplin: Informatyka i Inzynieria
Materiatowa

Studenci majg wiedze o trendach
rozwojowych i najistotniejszych
nowych osiggnigciach z zakresu
robotow.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_WO01] ma rozszerzong i
pogtebiong wiedze w zakresie
niektoérych dziatdbw matematyki,
obejmujaca elementy matematyki
dyskretnej i stosowanej oraz
metody optymalizacji, w tym
metody matematyczne i
numeryczne, niezbedne do:

1) modelowania i analizy
niestacjonarnych uktadéw
mechatronicznych o dziataniu
ciagtym i dyskretnym, a takze
wystepujacych w nich
podstawowych zjawisk fizycznych;
2) opisu i analizy systemow
mechatronicznych zawierajacych
ukfady programowalne;

3) opisu i analizy algorytmow
przetwarzania sygnatow;

4) syntezy niestacjonarnych
systemow mechatronicznych

Studenci rozumiejag koniecznosé
wykorzystania technik
modelowania dyskretnego w
zastosowaniu do projektowania i
eksploatacji robotow.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_WO06] ma podbudowang
teoretycznie szczegotowa wiedze
zwigzana z zagadnieniami
projektowania mechatronicznego i
systemow

mechatronicznych oraz maszyn,
urzadzen i procesow w ktorych sg

wykorzystywane

Studenci majg podbudowang
teoretycznie wiedze zwigzang z
zagadnieniami projektowania
mechatronicznego i systemow
mechatronicznych z zakresu
robotow.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

Tresci przedmiotu

WYKLAD: 1 Wprowadzenie 2 Wspotczesne tendencje rozwoju robotéw przemystowych 3 Czujniki 4
Kondycjonowanie sygnatu 5 Czujniki taktylne i haptyczne 6 Metody lokalizacji robotéw mobilnych 7 Efektory
8 Elementy uktadow zasilajacych 9 Elementy przenoszenia napedu w zastosowania do robotéw 10
Narzedzia do programowania robotéw i symulacji

Laboratorium: 1 Programowanie zadan robota typu delta na przyktadzie ABB IRB360, wspotpracujacego z
podajnikiem tasmowym 2. Programowanie zadan robota wspotpracujacego HC3a z wykorzystaniem
systemu wizyjnego OnRobot 3 Programowanie ruchu robota przemystowego ze sprzezeniem od czujnika
sity na przyktadzie robota Nachi NC04 4. kinematyka i dynamika ruchéw manipulatora z wykorzystaniem
programu RobotAnalyzer 5. Opracowanie $ciezki poruszania sie manipulatora dla celéw realizacji
okreslonego zadania ruchowego w symulacji z wykorzystaniem manipulatora Nachi MZ04 dostepnego w
bibliotekach programu RoboDK 6 Obstuga robota Nachi NC04 i programowanie jego trajektorii ruchow za
pomoca kontrolera robota 7. Przygotowanie $ciezki poruszania sie manipulatora dla celéw realizacji
okreslonego zadania ruchowego robota ABB IRB360 przy zastosowaniu programu RobotStudio oraz
kontrolera robota. 8. Obstuga robota HCR-3a oraz przygotowanie $ciezki poruszania sie manipulatora dla
celow realizacji okreslonego zadania ruchowego robota przy zastosowaniu uczenia bezposredniego

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Poszerzenie wiedzy o modelowaniu robotéw i manipulatoréw. Postrzeganie robotéw jako system
mechatroniczny. Omowienie wybranych zagadnien dotyczacych aktoréw, sensoréw i uktadéw sterowania.

Sposoby i kryteria

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Oceni?nia OSiQQan}’Ch Kolokwia w czasie semestru 50.0% 60.0%

efektéw uczenia sie Sprawozdania z éwiczen 50.0% 40.0%
laboratoryjnych
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Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur Craig J., J., Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT,
Warszawa 1993 Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i
zastosowanie, WNT, Warszawa 2002 Jarzebowska E., Podstawy
dynamiki mechanizméw i manipulatoréw, Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1998 Morecki A., Knapczyk J.,
Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotow, WNT,
Warszawa 1993 Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K., Teoria
mechanizméw i manipulatoréow, WNT, Warszawa 2002 Vidyasagar M.,
Spong Mark W.: Dynamika i sterowanie robotéw. WNT, Warszawa 1997

Uzupetniajaca lista lektur Duleba I., Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i
manipulacyjnych, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa
2001 Giergiel M. J., Hendzel Z., Zylski W.: Modelowanie i sterowanie
mobilnych robotéw kotowych. PWN, Warszawa 2002 Tchon K., Mazur
A., Duleba I, Hossa R., Muszynski R.: Manipulatory i Roboty Mobilne.
Modele, planowanie ruchu, sterowanie. Warszawa: Akademicka
Oficyna Wydawnicza PLJ 2000

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Co to jest sensor?

Wady i zalety sensoréw cyfrowych?

Wady i zalety sensoréw analogowych?

Omoéwi¢ kondycjonowanie

Systemy haptyczne

Tendencje rozwojow robotow

Zalety i wady czujnikéw ultradzwigkowych w zastosowaniu do pomiaru odlegtosci
Wymieni¢ metody lokalizacji

Techniki pomiaru odlegtosé

System mechatroniczny robotéw

Wady i zalety FPGA

Co to jest High Level Synthesis?

Wady i zalety architektury monolitycznej

Wady i zalety architektury rozporoszonej
Programowanie krzepkie techniki wykrywania uszkodzen
Zastosowanie systemow czasu rzeczywistego w sterowaniu robotow
Co to jest SLAM?

Do czego wykorzystujemy kwaterniony?

Omoéwi¢ Spherical Linear Interpolation

Zastosowania kwaternionéw dualnych

Co to jest ROS?

Omowi¢ Movel T

Omowi¢ 2D Navigation w srodowisku ROS

Omoéwi¢ sterowanie qaudrokopetera

Na czym polega Zero Moment Point

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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