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Nazwa i kod przedmiotu

KOMPUTEROWE PROJEKTOWANIE MANIPULATOROW | ROBOTOW, PG_00038126

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiéw  |pazdziernik 2024 r. Rok akademicki realizacji 2026/2027
przedmiotu

Poziom ksztatcenia I stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski

Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 3.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Biomechatroniki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Mariusz Dgbkowski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zajec Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ |15.0 0.0 0.0 30.0 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 26.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zaznajomienie studentéw z prawidtowym przebiegiem procesu projektowania
urzgdzen mechatronicznych oraz nauczenie studentéw realizacji takiego procesu w praktyce podczas
samodzielnego projektowania manipulatora robota przemystowego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_KO02] potrafi pracowa¢ w
grupie przyjmujac w niej rozne role

Student opracowuje techniczng
dokumentacje tekstowq i
rysunkowg czesci mechanicznej i
napedowej zaprojektowanego
przez grupe manipulatora.

[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie

[SK3] Ocena umiejetnosci
organizacji pracy

[SK4] Ocena umiejetnosci
komunikacji, w tym poprawnosci
jezykowej

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania probleméw
wystepujgcych w praktyce

[K6_U08] potrafi projektowac i
budowac ukfady i urzadzenia z
zakresu zwigzanego z systemami
mechatroniki i robotyki

Student projektuje czes$¢
mechaniczng i napedowa
manipulatora robota o 3 stopniach
swobody. Uzywa programow
CAD.

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informaciji

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K6_W10] ma podstawowg wiedze
zwigzang z systemami
mechatroniki i robotyki

Student wymienia etapy
projektowania robotéw
stacjonarnych. Charakteryzuje
poszczegdlne fazy procesu
projektowego. Dokonuje obliczen
dla zadania kinematyki proste;j i
odwrotnej dla wybranego
schematu o 3-stopniach swobody.
Oblicza podstawowe wskazniki
wytrzymatosciowe konstrukcji.
Dobiera napedy i projektuje uktady
przeniesienia napedu. Wykonuje
dokumentacje techniczng
(obliczeniowa i rysunkowa)
zaprojektowanego manipulatora.
Potrafi postugiwa¢ sie programami
CAD-AutoCAD, Inventor.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

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

Tresci przedmiotu - wykfad

Wyktad: Przypomnienia wiadomosci na temat rysunku technicznego maszynowego. Zagadnienia dotyczace
projektowania robotéw: zasady projektowania metodycznego (formutowanie zadania projektowego,
przygotowanie projektu koncepcyjnego, przygotowanie projektu konstrukcyjnego, przygotowanie projektu
realizacyjnego), opracowanie koncepcji uktadu manipulacyjnego (zadanie projektowe, sporzadzenie listy
wymagan, synteza struktury kinematycznej manipulatora, wstepne obliczenia kinematyczne i dynamiczne
manipulatora), obliczenia projektowo-konstrukcyjne (struktura funkcjonalna robota przemystowego,
mechanizmy orientujgce, uktad nosny manipulatora, zespoty napedowe manipulatora, chwytaki i
doktadnos$¢ ich pozycjonowania).

Tresci przedmiotu - projekt

Projekt: Wykonanie projektu konstrukcji nosnej robota stacjonarnego do realizacji zdefiniowanego zadania
obejmujgce: opis kinematyki ruchu, obliczenia projektowo-konstrukcyjne uktadu mechanicznego, dobér
urzadzen napedowych, sensoréw oraz dokumentacje rysunkowg manipulatora. Wykonanie projektu czesci
sprzetowej systemu sterowania robota przemystowego.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Znajomos¢ srodowiska AutoCad. Wiedza na temat obliczen mechanicznych wytrzymatosci konstrukgiji.

Sposoby i kryteria

Sposéb oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

oceniania osigganych Projekt 100.0% 75.0%
efektow uczenia sie Kolokwium 50.0% 25.0%
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur 1. Spong. M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotow.
Wydawnictwa Naukowo-Techniczne. Warszawa: 1997.
2. Morecki A, Knapczyk J.: Podstawy robotyki. Warszawa: WNT 1999.
3. Niederlinski A.: Roboty przemystowe. Warszawa: WSIP 1981.
4. Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie.
WNT Warszawa, 2004.
5. Dobrzanski T.: Rysunek techniczny maszynowy. Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne. Warszawa: 2021.
Uzupetniajaca lista lektur 1. Morecki A., Knapczyk. J.: Podstawy robotyki. Teoria i elementy

manipulatoréw i robotow. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne.
Warszawa: 1999.

2. Tomaszewski K. : Roboty przemystowe. Projektowanie uktadow
mechanicznych. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne. Warszawa:
1993.

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. zasady projektowania metodycznego (formutowanie zadania projektowego, przygotowanie projektu
koncepcyjnego, przygotowanie projektu konstrukcyjnego, przygotowanie projektu realizacyjnego),

2. opracowanie koncepcji uktadu manipulacyjnego (zadanie projektowe, sporzadzenie listy wymagan,
synteza struktury kinematycznej manipulatora, obliczenia kinematyczne i dynamiczne manipulatora),

3. obliczenia projektowo-konstrukcyjne: kinetostatyczne, a nastepnie dynamiczne - dobér napedow.

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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