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Karta przedmiotu

POLITECHNIKA
GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Coboty, PG_00067982

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2027/2028

Poziom ksztalcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ fakultatywnych

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

Forma studiéw stacjonarne Sposéb realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wykladowy polski
Semestr studiow 5 Liczba punktéw ECTS 4.0
Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikaciji i Informatyki -> Katedra Systemoéw

Decyzyjnych i Robotyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Marek Tatara

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

drinz. Marek Tatara

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |15.0 0.0 30.0 15.0 0.0 60
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 |60 4.0 36.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zdobycie przez studentéw interdyscyplinarnej wiedzy i praktycznych umiejetnosci w
zakresie projektowania, programowania i wdrazania systemow robotyki wspotpracujgcej (cobotow).
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_U12] potrafi analizowaé
dziatanie elementow, uktadéw i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studidow oraz mierzy¢
ich parametry i badac
charakterystyki techniczne, a
takze planowa¢ i przeprowadzaé
eksperymenty zwigzane z
kierunkiem studiow, w tym
pomiary i symulacje komputerowe,
oraz interpretowac uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski

Student potrafi zaplanowac i
przeprowadzi¢ eksperymenty, w
tym symulacje komputerowe, w
celu analizy i oceny dziatania
systemu robotycznego. Potrafi
interpretowac uzyskane wyniki i
wycigga¢ wnioski dotyczace
bezpieczenstwa i efektywnosci
interakcji cztowiek-robot.

[SU1] Assessment of task
fulfilment

[K6_U11] potrafi planowac i
organizowac prace — indywidualng
oraz w zespole

Student potrafi zaplanowac i
zorganizowac prace zespotu
projektowego w celu rozwigzania
ztozonego problemu z zakresu
robotyki wspotpracujacej, od
zdefiniowania wymagan po
demonstracje i ocene koncowego
rozwigzania.

[SU5] Assessment of ability to
present the results of task

[K6_WO03] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu budowe
i zasady dziatania komponentow i
systemoéw zwigzanych z
kierunkiem studiow, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

Student zna i rozumie budowe i
zasady dziatania robotéw
wspotpracujgcych, w tym
architekture systemow sterowania,
role kluczowych komponentow
(sensory, elementy wykonawcze)
oraz ztozone zaleznosci pomiedzy
projektem systemu a jego
zdolnoscig do bezpiecznej i
efektywnej interakcji z
czlowiekiem.

[SW1] Assessment of factual
knowledge

[K6_U04] potrafi wykorzystywac
posiadang wiedze z zakresu
metod i technik programowania
oraz dobra¢ i zastosowac
wiasciwe metody i narzedzia
programistyczne w tworzeniu
oprogramowania komputeréw albo
programowania urzadzen lub
sterownikoéw wykorzystujgcych
mikroprocesory albo elementy lub
ukfady programowalne,
charakterystycznych dla danego
kierunku studiow

Student potrafi tworzy¢ i wdrazac
oprogramowanie dla cobotow
dobierajac i stosujgc odpowiednie
metody programowania oraz
narzedzia, w tym srodowiska
symulacyjne

[SU4] Assessment of ability to
use methods and tools
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad
1. Wprowadzenie do Cobotow

«  Definicja i cechy cobotéw, czym sa roboty wspdtpracujace i jak ich filozofia projektowa odréznia je od
tradycyjnych robotéw przemystowych
*  Zdolno$¢ cobotéw do uzupetniania ludzkich umiejetnosci w celu zwigkszenia produktywnosci i
elastycznosci
Interdyscyplinarna natura cobotow
. Bezpieczenstwo i interakcja cztowiek-robot
Fundamenty bezpiecznej wspotpracy, rodzaje zabezpieczen
Wprowadzenie do metod projektowania cobotéw
Inferencja intencji i wspotdzielona autonomia
Wielomodalne interfejsy

e e o o )

w

. Podstawy techniczne i percepcja

Kinematyka i dynamika robotow
Sensoryka i percepcja
Komponenty mechaniczne

N

. Metody programowania i adaptacyjnos¢

Metody programowania cobotow
Planowanie ruchéw i podejmowanie decyzji
Adaptacja do zmiennego $rodowiska

5. Testowanie wirtualne, integracja systemoéw i aspekty spoteczne

Rola symulatorow
Otwarte oprogramowanie oraz platformy integracyjne
Etyczne i spoteczne aspekty robotyki

Tresci przedmiotu - laboratoria

1. Wprowadzenie do srodowiska programowania i obstugi robotéw wspétpracujgcych.

2. Tworzenie i testowanie zrobotyzowanych stanowisk w §rodowisku symulacyjnym.

3. Konfiguracja i weryfikacja kluczowych funkcji bezpieczehstwa dla wspotpracy cztowiek-robot.

4. Definiowanie uktadéw wspotrzednych narzedzia i programowanie ruchdw w przestrzeni kartezjanskie;.
5. Sterowanie ruchem cobota z wykorzystaniem jezyka skryptowego i zewnetrznego komputera.

6. Implementacja zadan opartych na sterowaniu sitowym i programowaniu podatnosci ramienia.

7. Integracja wirtualnej kamery z cobotem w symulatorze do realizacji zadan sterowanych wizyjnie.

8. Przeprowadzenie kalibracji reka-oko w celu wyznaczenia relacji przestrzennej miedzy kamerg a
ramieniem robota.

9. Realizacja zadania pick-and-place na fizycznym stanowisku z wykorzystaniem systemu wizyjnego 3D.
10. Zaprojektowanie i wdrozenie prostego scenariusza bezpiecznej wspodtpracy cziowieka z robotem.

Tresci przedmiotu - projekt

Celem projektu jest zaprojektowanie, zaimplementowanie i zademonstrowanie kompletnego,
zrobotyzowanego stanowiska opartego na cobocie. Projekt powinien adresowa¢ zagadnienia przedstawione
w zadaniu projektowym. W ramach projektu nalezy przewidzie¢ nastgpujace fazy:

1. Analiza i specyfikacja problemu, wymagan.

2. Projekt koncepcyjny i symulacja.

3. Implementacja na fizycznym sprzecie.

4. Testowanie i walidacja.

5. Dokumentacja i kohicowa demonstracja.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza z zakresu:

»  algebry liniowej, w szczegodlnosci operacji macierzowo-wektorowych
*  podstaw robotyki
*  podstaw programowania

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej
Projekt 60.0% 30.0%
Cwiczenia laboratoryjne 60.0% 40.0%
Egzamin 60.0% 30.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

[1] Doulgeri, Z., & Dimeas, F. (Eds.). (2023). Human-Robot
collaboration: Unlocking the potential for industrial applications (Vol.

134). IET.

[2] Ramasamy, V., Balamurugan, S., & Peng, S. L. (Eds.). (2025).
Intelligent Robots and Cobots: Industry 5.0 Applications. John Wiley &

Sons.

Uzupetniajaca lista lektur

[1] Wang, L., Wang, X. V., Vancza, J., & Kemény, Z. (Eds.). (2021).
Advanced human-robot collaboration in manufacturing (pp. 74-84).

Springer.
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Wyktad

1. Oméw, bazujgc na definicji robota wspétpracujgcego, kluczowe réznice w filozofii projektowej i budowie
miedzy cobotem a tradycyjnym robotem przemystowym, odnoszgc sie do aspektéw bezpieczenstwa i
interakcji z cztowiekiem.

2. Wyjasnij, na czym polega problem planowania ruchu w kontekscie cobotéw i jakie znaczenie dla tego
procesu ma percepcja otoczenia. Opisz, w jaki sposéb cobot adaptuje swoje dziatanie do dynamicznie
zmieniajgcego sie srodowiska.

3. Wyjasnij role i znaczenie symulatoréw w procesie projektowania i wdrazania stanowisk zrobotyzowanych
z cobotami. Wymien trzy kluczowe korzysci ptyngce z testowania wirtualnego.

Laboratorium

1. Opisz krok po kroku procedure definiowania nowego punktu centralnego narzedzia dla chwytaka
zamontowanego na robocie. Wyjasnij, dlaczego precyzyjne zdefiniowanie go jest kluczowe dla doktadnosci
ruchéw w przestrzeni kartezjanskiej.

2. Przedstaw, jak zrealizowaé¢ zadanie oparte na sterowaniu sitowym, np. podgzanie za konturem obiektu.
Wymien, jakie funkcje programistyczne lub bloki nalezy wykorzystaé i jak skonfigurowa¢ parametry sity, aby
zadanie bylo wykonane poprawnie i bezpiecznie.

3. Wyjasnij cel i kolejne etapy procesu kalibracji reka-oko. Opisz, jakie dane wejsciowe sg potrzebne i jaki
jest wynik tej procedury oraz dlaczego jest ona niezbedna do realizacji zadan typu "pick-and-place”
sterowanych wizyjnie.

Projekt

1. Uzasadnij wybor koncepciji dla zrealizowanego stanowiska zrobotyzowanego. Przedstaw, jakie
alternatywne rozwigzania byty brane pod uwage i dlaczego wybrane podejscie zostato uznane za optymalne
w kontekscie wymagan projektowych.

2. Oméw najwigksze wyzwanie techniczne napotkane podczas implementacji projektu na fizycznym
sprzecie. Opisz, na czym polegat problem, jakie kroki podjeto w celu jego rozwigzania oraz jakie wnioski
wyciggnieto z tego doswiadczenia.

3. Przedstaw metodologie testowania i walidacji zaimplementowanego systemu. Opisz, jakie scenariusze
testowe zostaty przeprowadzone, aby zweryfikowaé poprawno$¢ dziatania i bezpieczenstwo stanowiska,
oraz w jaki sposob oceniono, czy projekt spetnit poczatkowe zatozenia.

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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