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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: PODSTAWY ROBOTYKI
Kod przedmiotu: Sr

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalno$¢: Elektroautomatyka Okretowa
Modut: tresci podstawowych

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: niestacjonarne

Semestr studiéw: IV

Profil: ogélnoakademicki

Prowadzacy: prof. dr hab. inz. Zygmunt Kitowski

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z historig oraz podstawowymi pojeciami z zakresu robotyki.
Zapoznanie studentéw ze strukturg i systematyzacjg robotéw i manipulatoréw.

Zapoznanie studentéw z klasyfikacjg robotéw na podstawie ich wtasnosci geometrycznych oraz budowy
jednostki kinematyczne;j.

Zapoznanie studentéw z klasyfikacjg robotéw ze wzgledu na obszar zastosowan.
Zapoznanie studentdéw z kinematykg obrotéw i sktadaniem obrotow.
Zapoznanie studentdéw z przeksztatceniem jednorodnym i notacjg Denavita-Hartenberga.

Zapoznanie studentdéw z kinematykg prostg i odwrotng robotdéw i manipulatoréw.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Znajomos¢ matematyki - rachunku rézniczkowego i catkowego.

Znajomosé podstawowych praw: elektrotechniki, elektroniki, automatyki, informatyki, mechaniki.

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna podstawowe pojecia i definicje z zakresu robotyki.

Student zna elementy sktadowe i budowe robotéw. Potrafi zdefiniowac parametry opisujace manipulatory i
roboty. Potrafi okresli¢ stopnie swobody i rodzaje potgczen,odmiany tancuchéw kinematycznych
manipulatorow. Wyjasni¢ pojecia doktadnosci i powtarzalnosci. Umie oblicza¢ ruchliwo$¢ otwartych
tancuchéw kinematycznych manipulatoréw. Student zna klasyfikacje manipulatoréw opartg na ich
wiasnos$ciach geometrycznych.

Student zna klasyfikacje robotéw na podstawie: ich wtasnosci geometrycznych, budowy jednostki
kinematycznej oraz ze wzgledu na obszar zastosowan.

Student potrafi wykonywacé obroty i przesuniecia uktadow wspotrzednych.

Student zna i umie praktycznie wykorzystywac prawa sktadania obrotdéw oraz przeksztatcenia
jednorodnego.

Student umie opisa¢ kinematyke robotéw wykorzystujac notacje Denavita - Hartenberga.

Potrafi pracowaé w grupie w czasie éwiczen laboratoryjnych

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY Liczba
godzin
Historia robotyki, pierwsze roboty przemystowe, roboty stosowane w okretownictwie, rozwgj

) : : 1
robotyki, stan obecny i trendy rozwojowe w robotyce.

Pojecia podstawowe i definicje, elementy sktadowe i budowa robotéw, parametry opisujgce
manipulatory i roboty, stopnie swobody i rodzaje potaczen, obliczanie ruchliwosci otwartych
tancuchéw kinematycznych manipulatoréw, odmiany tancuchéw kinematycznych manipulatoréw, 1
doktadnosc¢ i powtarzalno$é. Opis przestrzeni roboczej, kolizyjnej, ruchéw jatowych i strefy

zagrozenia manipulatorow.
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Klasyfikacja robotdéw na podstawie wtasnosci geometrycznych, podstawie budowy jednostki
kinematycznej, ze wzgledu na obszar zastosowan.

Kinematyka obrotow. Przesuniecia uktadéw wspétrzednych. Wspotrzedne jednorodne.
Przeksztatcenie wspotrzednych jednorodnych.

Notacja Denavita-Hartenberga.
Zadanie kinematyki prostej i odwrotne;j.
Razem
CWICZENIA

Wyznacznie liczby stopni swobody i ilo$ci napedéw manipulatora. Okres$lanie ruchliwosci i
manewrowosci manipulatora.

Sktadanie obrotéw. Przesunigcia uktadéw wsp6trzednych.

Kinematyka prosta i odwrotna- wyznaczanie potozenia chwytaka w przestrzeni manipulatora.

Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Notebook z projektorem
Tablica i kolorowe pisaki

Pomoce naukowe .....

SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Sprawdzian EK2, EK4-EK6
Odpowiedz ustna EK1-EK3
PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadanie obliczeniowego EK4-EK6
Kolokwium EK1-EK6
Zaliczenie EK1-EK6
OBCIA2ENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr v razem

Godziny kontaktowe z nauczycielem 30 30
Przygotowanie sie do wyktadéw i ¢wiczen 15 15
Rozwiazywanie zadan domowych 6 6
Konsultacje 6 6

SUMA GODZIN W SEMESTRZE 57 57
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna podstawowe pojecia i definicje z zakresu robotyki.
EK1 |Student nie zna podstawowych pojecé z |Student stabo zna podstawowe pojecia z | Student zna podstawowe pojecia z Stl:((:em Zns polgstjlwpwe po!gfla Z
zakresu robotyki zakresu robotyki. zakresu robotyki. zaKresu ro olty I. Jmie prawidiowo je
interpretowac.
Student zna elementy sktadowe i budowe robotow. Potrafi zdefiniowac parametry opisujace manipulatory i roboty. Potrafi okresli¢ stopnie swobody i rodzaje
potgczen,odmiany taricuchdw kinematycznych manipulatorow. Wyjasnic pojecia doktadnosci i powtarzalnosci. Umie obliczac ruchliwosc otwartych taricuchdw
kinematycznych manipulatoréw. Student zna klasyfikacje manipulatoréw opartg na ich wtasnosciach geometrycznych.
Student zna elementy sktadowe i Student zna elementy sktadowe i .
. . ) . . ) - ; Student zna elementy sktadowe i
budowe robotdéw. Nie potrafi w stopniu budowe robotéw. Potrafi zdefiniowaé ) ) - .
- - ; o . ) budowe robotéw. Potrafi zdefiniowaé
zadawalajgcym zdefiniowaé parametrow |parametry opisujgce manipulatory i L oul .
. . opisujgcych manipulatory i roboty. Potrafi |roboty. Potrafi okresli¢ stopnie swobody i parametry opisujace manipu atory i
EK2 |Student nie zna budowy robotéw i ich kre<li¢ stooni body i rodzai ) rod . | f odmiany fafcuchd roboty. Potrafi okre$li¢ stopnie swobody i
elementdéw sktadowych. Nie potrafi oKresiic S opnie swo (,) vl 9 zaje odzaje potaczen,odmiany a, cuchow rodzaje potaczen, odmiany fahcuchéw
- . . potaczen, odmiany tancuchow kinematycznych manipulatorow. . . .
zdefiniowaé podstawowych parametréw kinematveznveh manioulatorow. Ni Wyiasnié poiecia doktadnosai | kinematycznych manipulatorow.
opisujacych roboty i manipulatory. ) ycznych manipuiatorow. e yjasnic pojecia doxiadnosa | Wyjasni¢ pojecia doktadnosci i
umie wyjasni¢ pojecia doktadnosci i powtarzalnosci. Nie umie jednak oo ; o
o . L . Lo L powtarzalnosci. Umie obliczaé
powtarzalnosci.oraz praktycznie obliczaé |praktycznie obliczaé ruchliwosé o X .
ruchliwo$¢ otwartych tancuchéw otwartych tancuchéw kinematycznych ruchliwos¢ otwartych fancuchow
. yen . _rty eu yezny kinematycznych manipulatorow.
kinematycznych manipulatoréw. manipulatorow.
Student zna klasyfikacje robotow na podstawie: ich wtasnosci geometrycznych, budowy jednostki kinematycznej oraz ze wzgledu na obszar zastosowan.
Student potrafi wymienic¢ kryteria
klasyfikacji robotéw oraz oméwié¢ w Student zna klasyfikacje robotéw na
EK3 |Student nie zna kryteriow klasyfikacii Student znalkrytgrla kIasyﬁkgcp robotéw spso_b zaltd_a.walajatcy |c,h _pod2|a+ w podstawie: ich wtasnosci ' _
. lecz w sposdb nie zadawalajacy zaleznoéci ich wtasnosci geometrycznych, budowy jednostki
robotow : N . . . . .
dokonuje klasyfikscji robotow. geometrycznych, budowy jednostki kinematycznej oraz ze wzgledu na
kinematycznej oraz ze wzgledu na obszar zastosowan.
obszar zastosowan.
Student potrafi wykonywac obroty i przesuniecia uktadéw wspotrzednych.
Student zna podstawy teoretyczne
EK4 |Studentnie zna zasad dokonywania Student stabo zna podstawy teoretyczne wykonywacnia obrotow i przesunieé Student potrafi teoretycznie i praktycznie

obrotéw i przesunie¢ uktadow
wspoétrzednych

wykonywacnia obrotéw i przesunigé
uktadéw wspotrzednych. Nie potrafi.ich
praktycznie wykorzystac .

uktadow wsp6trzednych. Potrafi.je
praktycznie wykorzystaé dla prostych
konfiguracji.

wykonywac obroty i przesuniecia
uktadoéw wspotrzednych.




EK6

Student umie opisac kinematyke robotow wykorzystujgc notacje Denavita - Hartenberga.

Student nie zna opisu kinematyki
robotéw przy wykorzystaniu notacji
Denavita - Hartenberga..

Student zna opis kinematyki robotéw przy
wykorzystaniu notacji Denavita -
Hartenberga.w stopniu nie pozwalajgcym
na praktycznie zastosowanie go przy
rowigzywaniu zadan kinematyki.

Student teoretycznie zna opis kinematyki
robotdéw przy wykorzystaniu notacji
Denavita - Hartenberga.
Potrafi.praktycznie stosowaé go przy
rowigzywaniu prostych zadan kinematyki.

Student zna opis kinematyki robotéw
przy wykorzystaniu notacji Denavita -
Hartenberga.oraz umie praktycznie
stosowaé go przy rowigzywaniu zadan
kinematyki.

EK7

Potrafi pracowac w grupie w czasie cwiczen laboratoryjnych




