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Nazwa i kod przedmiotu

PODSTAWY ROBOTYKI | MECHATRONIKI, PG_00038092

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiow

pazdziernik 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2026/2027

Poziom ksztalcenia

| stopnia - inzynierskie

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 stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 3 Liczba punktow ECTS 5.0
Profil ksztatlcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Mechatroniki i Inzynierii

Wysokich Napie¢

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

prof. dr hab. inz. Grzegorz Redlarski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zajec Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 15.0 0.0 0.0 45
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 |45 4.0 76.0 125
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zaznajomienie studentéw z podstawowymi zagadnieniami dotyczacymi
przemystowych robotéw stacjonarnych takimi jak: réznymi podziatami robotéw, ich zadaniami, budowa,
zagadnieniami bezpieczenstwa na zrobotyzowanych stanowiskach produkcyjnych, metodami ich badania,
jak réwniez z podstawowymi informacjami na temat zrédet zasilania robotéw oraz projektowania

mechatronicznego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_KO04] potrafi zareagowac w
sytuacjach nienormalnych i
awaryjnych, zagrozenia zdrowia i
zycia przy uzytkowaniu elementow
i uktadow automatyki i robotyki

Student posiada wiedzg i
umiejetnosci z zakresu
bezpiecznego uzytkowania
elementow i uktadéw automatyki i
robotyki

[SK2] Ocena postepoéw pracy

[K6_UQ07] potrafi budowac i
analizowa¢ modele uktadow i
systemow z zakresu zwigzanego z
systemami sterowania i
automatykg

Student posiada wiedze i
umiejetnosci w zakresie
modelowania oraz projektowania
profesjonalnych systemoéw
automatyki i robotyki

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO08] zna podstawy doboru

Student zna zasady doboru i

[SW1] Ocena wiedzy

urzadzen i sterowania maszynami |konfiguracji podstawowych faktograficznej
elektrycznymi i systeméw sterowania
serwomechanizmami stosowanych w automatyce i
robotyce
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Tresci przedmiotu

Whprowadzenie do robotyki: robotyka i jej zakres, pojecia podstawowe, dziaty robotyki, zarys systematyzaciji,
robotyka w XXI wieku, rys historyczny rozwoju robotyki i sytuacja obecna, zakres i problematyka badawcza
robotyki, prawa robotyki. Roboty przemystowe jako narzedzia: interpretacja systemowa réznych form pracy
ludzkiej, przyktady techniczne, przyczyny i etapy rozwoju robotéw, definicje i klasyfikacja robotow
przemystowych. Wstep do teorii maszyn i mechanizméw: mechanizmy ptaskie i manipulatory. Budowa
robotéw przemystowych: podstawowe zespolty i uktady robotéw przemystowych, roboty monolityczne o
szeregowej strukturze kinematycznej, roboty o budowie modutowej i szeregowej strukturze kinematycznej,
roboty i manipulatory o strukturach réwnolegtych, roboty i manipulatory o strukturach hybrydowych, roboty
mobilne. Napedy robotéw przemystowych: napedy hydrauliczne, napedy pneumatyczne, napedy
elektryczne, mechanizmy przekazywania ruchu stosowane w robotach. Urzadzenia chwytajace i gtowice
technologiczne robotéw przemystowych: przeznaczenie i ogélna charakterystyka chwytakéw, budowa,
przyktady chwytakéw i narzedzi. Sterowanie i programowanie robotéw: planowanie trajektorii manipulatora
podstawowe pojecia, zadania uktadéw sterowania, uktady sterowania numerycznego komputerowego,
programowanie robotéw przez nauczanie. Niektére aspekty wprowadzania robotow przemystowych do
przemystu: zarys metodyki wprowadzania robotéw przemystowych do przemystu. Charakterystyki robotéw
przemystowych i ich badanie: przemieszczenia, doktadnosci i powtarzalno$é pozycjonowania, wytrzymatosé
i odporno$¢ na narazenia srodowiskowe - badania kontrolne u producenta. Bezpieczenstwo na
zrobotyzowanych stanowiskach pracy: zagrozenie na zrobotyzowanych stanowiskach pracy, przyczyny
wypadkoéw podczas pracy w systemach zrobotyzowanych, ogdlne zasady bezpiecznej integracji robota z
systemem, metody zabezpieczania systemoéw zrobotyzowanych. Podstawowe wiadomosci z sensoryki
robotéw: przetworniki i ograniczniki wspétrzednych stanu robotéw i przedmiotéw manipulowanych. Przyktady
zastosowania robotéw w przemysle: zrobotyzowane stanowiska - zgrzewania, spawania i ciecia laserowego
oraz plazmowego, manipulacji i paletyzacji, obrobkowe, robotyzacja stanowisk montazowych i malarskich.
Perspektywy rozwoju robotéw: stan obecny, terazniejszos¢ i przyszto$¢ robotyki.

Wprowadzenie do czesci mechatronicznej: stowo wstepne czym jest mechatronika, przyktad konstrukgiji
mechatronicznej, koncepcja ogdlna systemu mechatronicznego, kierunki zmian w edukaciji inzynierow XXI
wieku, aktualne tendencje w nauczaniu mechatroniki. Projektowanie mechatroniczne: mechatroniczne
podejscie do projektowania robotow rownolegtych. Narodziny i rozwoj mechatroniki: mechatronika jako
synteza dyscyplin naukowych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria

Sposéb oceniania (sktadowe) Prog zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Oceni,ania osiaganych Sprawozdania z laboratorium 60.0% 40.0%
efektow uczenia sie Egzamin z czesci wyktadowe;j 60.0% 60.0%
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur 1. Craig J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie.

Wydawnictwa Naukowo-Techniczne. Warszawa: 1993.
2. Spong. M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotow.
Wydawnictwa Naukowo-Techniczne. Warszawa: 1997.

3.  Morecki A, Knapczyk J.: Podstawy robotyki. Warszawa: WNT 1999.
4. Niederlinski A.: Roboty przemystowe. Warszawa: WSiP 1981.
5. Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie.
WNT Warszawa, 2004.
Uzupetniajaca lista lektur 1. Grono A: Podstawy Robotyki - Laboratorium. Skrypt Politechniki

Gdanskiej: 2001. 2. Morecki A., Knapczyk. J.: Podstawy robotyki.
Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw. Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne. Warszawa: 1999.

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

Adresy eZasobdw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Architektura i organizacja systeméw mechatroniki

2. Zagadnienie kinematyki prostej i odwrotne;j

3. Istota detekcji stanu i sterowania w systemach mechatroniki

4. Istota zasilania systemoéw robotyki i mechatroniki

5. Zarzadzanie uktadami i urzadzeniami mechatroniki i robotyki w systemach rozproszonych

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Data wygenerowania:

22.04.2025 13:27
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Strona 2z2




