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Nazwa przedmiotu: ROBOTYKA1

Kod przedmiotu: Ro1

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

Specjalno$¢: Elektroautomatyka Okretowa
Modut: tresci kierunkowych

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiow: V

Profil: ogolnoakademicki

Prowadzacy: prof. dr hab. inz. Zygmunt Kitowski

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentdéw z podstawowymi zagadnieniami zwigzanymi ze statykg manipulatorow.
Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami zwigzanymi z dynamika manipulatoréw.

Zapoznanie studentéw z rownaniami Newtona-Eulera i ich wykorzystaniem do zapisu réwnan ruchu
cztondw manipulatora. Nauczenie studentéw praktycznego zastosowania tych rownan do analizy dynamiki
cztonébw manipulatora.

e studentéw z rownaniami Lagrange'a i ich wykorzystaniem do zapisu réwnan ruchu cztonéw
manipulatora. Nauczenie studentéw praktycznego zastosowania tych réwnan do analizy dynamiki cztonéw
manipulatora.

Zapoznanie studentéw z problemami komputerowej analizy dynamiki manipulatora.

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

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

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna podstawowe pojecia zwigzane ze statykg manipulatoréw (sity i momenty napedowe, wektory
sit i momentdéw, para sit, sity i momenty rbwnowazne, praca przygotowawcza, przemieszczenie
przygotowawcze, macierz Jacobiego itp.).

Student zna rodzaje zadah dynamiki manipulatoréw, podstawowe rodzaje opisu rézniczkowych réwnan
ruchu oraz podstawowe pojecia zwigzane z dynamika manipulatoréw.

Student umie zapisa¢ dynamiczne réwnania ruchu manipulatora przy wykorzystaniu réwnarn Newtona-
Eulera.Student potrafi praktycznie dokonac¢ analizy dynamiki manipulatoréw przy wykorzystaniu
formalizmu Newtona-Eulera.

Student umie zapisa¢ dynamiczne réwnania ruchu manipulatora przy wykorzystaniu funkcji Lagrange'a.
Student potrafi praktycznie dokonac¢ analizy dynamiki manipulatoréw przy wykorzystaniu rownan
Lagrange'a Il rodzaju.

Student potrafi napisa¢ rownania ruchu cztonéw sztywnych oraz rozwigzywaé numeryczne uktady tych
rownan.

Student uwaznie $ledzi tresci wyktad6éw, zadaje pytania gdy ma trudnoséci ze zrozumieniem, dyskutuje
podczas zaje¢, w celu lepszego zrozumienia materiatu wyszukuje informacje uzupetniajace z innych
zrédet.

Student przestrzega zasad obwigzujgcych na wyktadach. Dyskutuje o mozliwosciach modyfikacji zasad w
celu podniesienia efektywnosci odbywania wyktadow przez innych studentow.
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Réwnania Newtona-Eulera.
Roéwnania Lagrange'a Il rodzaju.

Modelowanie i analiza dynamiczna uktadéw wielocztonowych.

Razem
CWICZENIA

Wyznacznie sit i momentéw wywieranych na cztony manipulatora. Analiza manipulatora
jednocztonowego.

Analiza dynamiki dwucztonowego manipulatora kartezjariskiego. Analiza manipulatora
dwucztonowego z jedng parg obrotowg i drugg parg przesuwna.

Analiza dynamiki ptaskiego manipulatora z tokciem.

Analiza ptaskiego manipulatora dwucztonowego z potgczeniem obrotowym i przesuwnym.
Program komputerowy obliczeri dynamiki wybranego manipulatora.

Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Notebook z projektorem

Tablica i kolorowe pisaki

Pomoce naukowe

SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Sprawdzian EKS3-EK4
Odpowiedz ustna EK1-EK2
PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadania obliczeniowego EK5
Kolokwium EK1-EK4
Zaliczenie EK1-EK4
OBCIAzENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr Vv razem

udziat w wyktadach 15 15

udziat w éwiczeniach 15 15
Przygotowanie sig¢ do wyktadéw i cwiczen 15 15
Rozwigzywanie zadan domowych 10 10
Konsultacje 5 S

SUMA GODZIN W SEMESTRZE 60 60

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 zwigzane ze statykg manipulatorow (sity i momenty napedowe, wektory sit i momentow, para sit, sity i momenty rownowazne, praca
przygotowawcza, przemieszczenie przygotowawcze, macierz Jacobiego itp.).

Student zna niektére podstawowe

Student zna podstawowe pojecia

Student zna podstawowe pojecia
zwigzane ze statykg manipulatoréw (sity i
momenty napedowe, wektory sit i

EK1 . o jecia zwi tatyk : . : ! A
Student nie zna podstawowych pojeé Fnoigflilz\i\g?;aggzif;:ﬁy c?wiqzaé ich ze |ZWiazane ze statykg manipulatora i momentéw, para sit, sity i mo-menty
zwigzanych ze statykg manipulatoréw sobari)w 'aén.ié istc?t stat}F/)ki zaleznos$ci miedzy nimi. Nie potrafi rébwnowazne, praca przygotowawcza,
mani ulgjtora y wyjasni¢ istoty statyki manipulatora, przemieszczenie przygotowawcze,
P ’ macierz Jacobiego itp.).Rozumie istote
statyki manipulatora.
Student zna rodzaje zadan dynamiki manipulatoréw, podstawowe rodzaje opisu réZniczkowych réwnarn ruchu oraz podstawowe pojecia zwigzane z dynamikg
manipulatoréw.
EK2 |Studentnie zna podstawowych rodzajow Stgdent zna podstgwowe pojecia Student zna podstawowe pojecia Studgnt zna ’rodzaje zadan dynamlllﬂ
. o . ; zwigzane z dynamikg manipulatoréw. . . . . manipulatoréw, podstawowe rodzaje
opisu dynamiki ruchu manipulatoréw : N . , zwigzane z dynamika manipulatoréw. PR . !
L Nie potrafi oméwic¢ rodzajéw zadan ) e . opisu rézniczkowych réwnan ruchu oraz
oraz podstawoweych poje¢ zwigzanych z . . 8 Umie oméwic istote dynamiki O .
. . . dynamiki manipulatoréw oraz sposobu . . podstawowe pojecia zwigzane z
dynamikg manipulatoréw. . . manipulatoréw. . . .
ich matematycznego opisu . dynamikg manipulatoréw.
Student umie zapisac¢ dynamiczne réwnania ruchu manipulatora przy wykorzystaniu réwnan Newtona-Eulera.Student potrafi praktycznie dokonac analizy dynamiki
manipulatorow przy wykorzystaniu formalizmu Newtona-Eulera.
Student zna teoretvczny opis Student umie zapisaé dynamiczne Student umie zapisa¢ dynamiczne
dvnamiczneao rc’mynaniya rlLDJChU rownania ruchu manipulatoréw przy réwnania ruchu manipulatora przy
EK3 |Student nie umie zapisaé dynamicznego myani ulatorg v wykorzvstaniu rownar; |WYkorzystaniu rownar Newtona-Eulera. - |\wykorzystaniu rownan Newtona-
réwnania ruchu manipulatora przy Nethc)ma-EuIepra yNiey oteri raktveznie Student potrafi praktycznie dokonaé Eulera.Student potrafi praktycznie
wykorzystaniu rownan Newtona-Eulera. Korzvstaé z niegc.n 7 prozwiei)z w;niu analizy dynamiki prostych manipulatoréw |dokonac¢ analizy dynamiki
zadgﬁ przy y przy wykorzystaniu formalizmu Newtona- [manipulatoréw przy wykorzystaniu
' Eulera. formalizmu Newtona-Eulera.
Student umie zapisac¢ dynamiczne réwnania ruchu manipulatora przy wykorzystaniu funkcji Lagrange ‘a. Student potrafi praktycznie dokonac analizy dynamiki
manipulatoréw przy wykorzystaniu réwnan Lagrange'a Il rodzaju.
Student zna teoretvezny opis Student umie zapisaé dynamiczne Student umie zapisa¢ dynamiczne
d . elyczny op h rownania ruchu manipulatoréw przy réwnania ruchu manipulatora przy
EK4 ynamicznego réwnania ruchu

Student umie zapisa¢ dynamicznego
réwnania ruchu manipulatora przy
wykorzystaniu funkcji Lagrange'a.

manipulatora przy wykorzystaniu funkcji
Lagrangea.. Nie potrafi praktycznie
korzystaé z niego przy rozwigzywaniu
zadan.

wykorzystaniu réownan funkcji Lagrangea.
Student potrafi praktycznie dokonaé
analizy dynamiki prostych manipulatoréw
przy wykorzystaniu réwnan Lagrange'a ll
rodzaju.

wykorzystaniu funkcji Lagrange'a.
Student potrafi praktycznie dokonaé
analizy dynamiki manipulatoréw przy
wykorzystaniu réwnan Lagrange'a Il
rodzaju.




EK5

Student potrafi napisac réwnania ruchu cztondw sztywnych oraz rozwigzywac numeryczne ukiady tych réwnan.

Student nie potrafi napisa¢ rownania
ruchu cztonu sztywnego.

Student potrafi napisaé réwnania ruchu
cztonéw sztywnych. Nie zna metod
numerycznego rozwigzywania uktadu
rownan rézniczkowych.

Student potrafi napisa¢ réwnania ruchu
cztonéw sztywnych. Student ma kiopoty z
rozwigzywaniem numeryczneych
uktadow tych rownan.

Student potrafi napisaé réwnania ruchu
cztonéw sztywnych oraz rozwigzywacé
numeryczne uktady tych réwnan.

EK6

Student uwaznie Sledzi tresci wyktaddw, zadaje pytania gdy ma trudnosci ze zrozumieniem, dyskutuje podczas zajec, w celu lepszego zrozumienia materiatu wyszukuje

informacje uzupetniajace z innych Zrédet.

Student nie stucha uwaznie tresci
wyktadu, nie zadaje pytan gdy ma
trudnos$ci ze zrozumieniemtematu.

Student stucha uwaznie tresci wyktadu,
zadaje pytania gdy ma trudnosci z jego
zrozumieniem

Student dyskutuje trudniejsze fragmenty
zaje¢ w celu lepszego ich zrozumienia

Student wyszukuje informacje
uzupetniajgce z innych zrédet

EK7

Student przestrzega zasad obwigzujacych na wyktadach. Dyskutuje o mozliwosciach modyfikacji zasad w celu podniesienia efektywnosci odbywania wyktadow przez

innych studentow.

Student nie przestrzega zasad
obwigzujgcych na wyktadach

Student przestrzega zasad
obwigzujgcych na wyktadach

Student dba o przestrzeganie zasad
obwiazujacych na wyktadach przez
innych studentéw

Student wskazuje mozliwe modyfikacje
zasad w celu podniesienia efektywnosci
odbywania wyktadéw przez innych
studentéw




