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Karta przedmiotu

Nazwa i kod przedmiotu

Robotyka, PG_00064913

Kierunek studiow

Mechanika i budowa maszyn

Data rozpoczecia studiow

luty 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2024/2025

Poziom ksztalcenia

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
ogdlnoakademicki

Forma studiow niestacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiow 1 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 1 Liczba punktow ECTS 20
Profil ksztatlcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Woydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i Konstrukcji Maszyn -> Zaktad
Mechaniki, Wytrzymatosci i Sterowania Ztozonych Obiektéw Technicznych

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Yurii Tsybrii

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zajec Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [9.0 0.0 9.0 0.0 0.0 18
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 |18 4.0 28.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami dotyczacymi robotyki, w tym
robotéw i maniputatoréw, w zakresie metodologii, metod, modelowania i analizy.

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami zwigzanymi z badaniami,
projektowaniem i eksploatacjg robotéw przemystowych.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_W12] identyfikuje i
interpretuje gtéwne trendy
rozwojowe i najistotniejsze nowe
osiggniecia z zakresu nauk
inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych wtasciwych
dla kierunku studiow

Student posiada umiejetnosc
systematycznej analizy i
krytycznej oceny gtéwnych
kierunkéw rozwoju technologii
robotycznych, w tym
autonomicznych systemow,
sztucznej inteligencji oraz
integracji robotéw w procesach
produkcyjnych i poza nimi. W
szczegolnosci potrafi
identyfikowa¢ praktyczne
zastosowania nowoczesnych
rozwigzan robotycznych w
inzynierii mechanicznej i budowie
maszyn, takich jak automatyzacja
procesoéw, systemy wspotpracy
cztowiek-robot oraz roboty
mobilne.

Dodatkowo, student rozumie
kluczowe wyzwania zwigzane z
wdrazaniem nowych technologii,
takie jak niezawodnosc,
bezpieczenstwo, efektywnos¢
energetyczna i integracja z
istniejgcymi systemami.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[K7_K11] ma $wiadomos$¢
waznosci dziatania w sposob
profesjonalny, koniecznosci
krytycznej weryfikacji posiadanej
wiedzy oraz zasiggania opinii
ekspertow w przypadku trudnosci
z samodzielnym rozwigzaniem
problemu

Student potrafi krytycznie oceni¢
swojg wiedze w dziedzinie
robotyki oraz zidentyfikowac¢
obszary wymagajace dalszego
doskonalenia. Student jest
Swiadomy konieczno$ci
wspotpracy z ekspertami w
przypadku napotkania trudnosci w
rozwigzywaniu problemoéw, a
takze potrafi skutecznie
komunikowac sie z innymi
specjalistami, przekazujac
informacje o charakterze
probleméw technicznych i
inzynierskich. Student posiada
nawyk statego aktualizowania
wiedzy z zakresu robotyki i
technologii pokrewnych oraz
Sledzenia trendéw i nowych
osiggnie¢ w dziedzinie robotyki.

[SK4] Ocena umiejetnosci
komunikacji, w tym poprawnosci
jezykowej

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemow
wystepujacych w praktyce

[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie

[SK2] Ocena postepéw pracy

[K7_WO01] wyjasnia i opisuje, na
podstawie wiedzy ogdinej z
zakresu dyscyplin naukowych
tworzacych podstawy teoretyczne
Mechaniki i Budowy Maszyn,
budowe i zasady dziatania
systemow i proceséw
mechanicznych

Student potrafi wyjasni¢ budowe i
zasady dziatania systemow
robotycznych oraz proceséw
mechanicznych, bazujac na
wiedzy z zakresu mechaniki,
mechatroniki i podstaw
automatyki. Student potrafi opisa¢
podstawowe elementy sktadowe
robotdéw, takie jak manipulatory,
napedy, czujniki oraz uktady
sterowania, a takze wskazac¢
zaleznosci miedzy ich
parametrami konstrukcyjnymi a
funkcjonalnoscig systemu.
Student potrafi scharakteryzowac
procesy mechaniczne zwigzane z
praca robotow, takie jak trajektorie
ruchu, planowanie zadan czy
kontrola sit w interakcjach z
otoczeniem.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji
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Tresci przedmiotu

- podstawy robotyki

- roboty

- roboty i manipulatory

- Zrédta zasilania robotow

- napedy robotéw

- systemy sensoryczne robotow

- zastosowania robotéw

- Przemyst 4.0

- roboty i manipulatory - klasyfikacja

W ramach przedmiotu zostang przedstawione nastepujace elementy wiedzy zwigzane z robotyka:

- roboty i manipulatory - rodzaje rozwigzan mechanicznych i mechatronicznych

- manipulatory i chwytaki - klasyfikacja

- zaawansowane modelowanie pracy robotéw

Wymagania wstepne

i dodatkowe

mechatroniki i automatyki.

Student powinien posiada¢ podstawowe informacje z zakresu fizyki i matematyki stosowanej, analizy
matematycznej, metod numerycznych, mechaniki ciata statego, w tym kinetyki i dynamiki, konstrukcji i
budowy ztozonych obiektéw technicznych, rysunku technicznego i podstaw programowania oraz

Sposoby i kryteria

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

oceniania osigganych kolokwium, egzamin

efektow uczenia sie

56.0% 100.0%

Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur

Tchon K., Muszynski R. Robotyka: Notatki do wyktadéw z dziedziny
automatyki i robotyki, Wroctaw 2018.

Craig J.J. Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie,
Warszawa 1995.

Jakubiak J., Muszynski R., Narzedzia komputerowe w robotyce.
Modelowanie kinematyki i dynamiki, Wroctaw 2012.

Kalicka R. Podstawy automatyki i robotyki. Wydawnictwo Politechniki
Gdanskiej, Gdansk 2016.

Uzupetniajaca lista lektur

AUVSI/ONR,2007. Engineering Primer Document for the Autonomous
Underwater Vehicle (AUV) Team Competition Association for
Unmanned Vehicle Systems International (AUVSI) US Navy Office of
Naval Research (ONR), Version 01 - July 2007.

3

Szulist N., Gerigk M.K., 2015. Metodyka nadawania cech stealth maty
bezzatogowym pojazdom wodnym. Logistyka, nr 4, Poznan 2015.

Adresy eZasobdow

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

Quiz:

1. Robot mobilny to

a) urzadzenie techniczne przeznaczonym do realizacji funkcji lokomocyjnych

b) automatyczna maszyna wspomagajgca lub realizujaca czynnosci stania, lub kroczenia cztowieka badz
podobne czynnos$ci maszyny, przy uzyciu jednej, dwdch lub wielu ndg i stop, a takze pojedyncza noga
maszyny kroczacej

c) integracja naturalnie ré6znych systemoéw konstrukcyjnych: mechanizméw, obwodéw elektrycznych i
oprogramowania

d) urzadzenie techniczne przeznaczone do realizacji funkcji lokomocyjnych zwierzat i owadoéw majacych
konczyny lub odndéza

2. Silnik asynchroniczny ma

a) 3 fazy

b) 2 fazy

c) 1 faze

d) 4 fazy

3. Czes¢, ktora zmienia indukeyjno$é w indukcyjnym sensorze potozenia to

a) korpus

b) cewka

c) rurka

d) rdzen ferromagnetyczny

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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