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Poziom ksztalcenia
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Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow

Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
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Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 3.0
Profil ksztatcenia ogolnoakademicki 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

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 30.0 0.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosé¢: 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 |45 2.0 28.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z budowag, podstawowymi elementami, programowaniem i
zasadaq dziatania robotéw i manipulatoréw przemystowych.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

[K6_U10] potrafi — przy
formutowaniu i rozwigzywaniu
zadan inzynierskich mechatroniki
— dostrzega¢ ich aspekty
systemowe i pozatechniczne

potrafi — przy formutowaniu i
rozwigzywaniu zadan
inzynierskich robotyki —
dostrzega¢ ich aspekty
systemowe i pozatechniczne

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji

[K6_U02] potrafi opracowac
szczegoOtowe zagadnienia z
zakresu mechatroniki, a takze z
dziedzin nauk inzynieryjno-
technicznych i dyscyplin
naukowych inzynieria
mechaniczna oraz automatyka,
elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne

potrafi korzysta¢ z kart
katalogowych w celu dobrania
odpowiednich komponentéw
projektowanego stanowiska pracy
robota

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

[K6_W10] ma wiedze o trendach
rozwojowych z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych: inzynieria
mechaniczna oraz automatyka,
elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne,
wiasciwych dla kierunku studiow
Mechatronika

ma podstawowg wiedze o
trendach rozwojowych z zakresu
Robotyki.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym
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Tresci przedmiotu

WYKLADY Wprowadzenie do robotyki, podstawowe pojecia i definicje. Klasyfikacja robotéw i
manipulatoréw. Podstawowe uktady i zespoty robotow uktad sterowania, mechanizm przekazania ruchu.
Parametry opisujace manipulatory i roboty - dokltadnos¢ i powtarzalno$¢ ruchéw Efektory robotéw
przemystowych. Klasyfikacja chwytakéw. Wyposazenie i przeniesienie napgdu chwytakéw. Kinematyka
robotéw i manipulatoréw. Obroty i sktadanie obrotéw. Przeksztatcenia jednorodne. Notacja Denavita-
Hartenberga. Kinematyka prosta i odwrotna. Dynamika robotéw. Rownania Lagrange"a. Réwnania Newtona-
Eulera. Dynamika prosta i odwrotna. Charakterystyki geometryczne, funkcjonalne i planowanie ruchu
manipulatoréw. Analiza przestrzeni roboczej manipulatora. Czujniki stosowane w robotach przemystowych.
Podstawy sterowania manipulatorami i robotami. Przyktady uktadow sterowania. Podstawy programowania
robotéw. Jezyki programowania. Metody rozpoznawania ksztattéw oraz obiektéw. Sledzenie poruszajacych
sie obiektoéw i wyznaczanie parametréw ruchu. Sterowanie robotami mobilnymi. Przykiady zastosowan
robotéw i manipulatoréw przemystowych.

CWICZENIA LABORATORYJNE Budowa i programowanie stacjonarnych robotéw przemystowych.
Programowanie toru ruchu efektora robota przemystowego IRb 2400. Wspotpraca robota przemystowego
IRb 2400 z podajnikiem ptytkowym. Metody pomiaru oraz analiza charakterystyk funkcjonalnych robotéw
przemystowych. Budowa i programowanie robotéw mobilnych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza z przedmiotéw: matematyka, fizyka, mechanika, wytrzymato$¢ materiatow, podstawy konstrukcji
maszyn.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Kolokwia w czasie semestru

50.0%

60.0%

40.0%

Sprawozdania z ¢wiczen 100.0%
laboratoryjnych

Zalecana lista lektur

Craig J., Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT,
Warszawa, 1993. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i
zastosowanie, WNT, Warszawa, 2002. Jarzgbowska 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 manipulatorow,WNT, Warszawa, 2002.

Podstawowa lista lektur

Duleba I., Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i
manipulacyjnych, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa,

Uzupetniajaca lista lektur

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

N

7.

Co to jest robot przemystowy?

Co to jest robot mobilny?

Co to jest manipulator?

Czym zajmuije sie robotyka?

Zastosowania robotéw przemystowych.

Przedstaw i opisz podstawowe struktury kinematyczne stacjonarnych robotéw przemystowych.

Czym rozni sig robot o strukturze kinematycznej w uktadzie kartezjafnskim od robota o strukturze

kinematycznej w uktadzie antropomorficznej?

8.

9.

10.

1.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

Wymien i oméw podstawowe zespoty i uktady robota przemystowego.

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.

Omow sposoby programowania robotéw przemystowych.

Co to sg serwonapedy?

Co to jest doktadnos¢ pozycjonowania?

Co to jest powtarzalnos¢?

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 przekfadni Srubowo tocznej.
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26. Omow zastosowanie i dziatanie przektadni harmoniczne;j.

27. Omow dziatanie rewolweréw.

28. Omow dziatanie enkoderow.

29. Omow dziatanie ultradzwiekowych czujnikow zblizenia.

30. Zastosowania uktadow sensorycznych dotyku.

Praktyki zawodowe Nie dotyczy
w ramach przedmiotu

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.

Data wygenerowania: 11.04.2025 10:15 Strona 4z 4




