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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: ROBOTYKA 2

Kod przedmiotu: Ro2

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

Specjalno$¢: Elektroautomatyka Okretowa
Modut: tresci kierunkowych

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: VI

Profil: ogélnoakademicki

Prowadzacy: prof. dr hab. inz. Zygmunt Kitowski

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z chwytakami i ich zastosowaniem w robotyce.
Zapoznanie studentéw z metodyka doboru chwytakéw robotow.
Zapoznanie studentéw z rodzajem napeddw robotéw i manipulatorow.
Zapoznanie studentéw z czujnikami i sensorami dla potrzeb robotyki.
Zapoznanie studentdéw z czujnikami do okreslenia stanu robota.

Zapoznanie studentéw z czujnikami do okre$lenia stanu otoczenia robota.

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

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

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna zadania urzadzen chwytajgcych, funkcje chwytaka, klasyfikacje i charakterystyke chwytakow,
chwytaki sitowe, chwytaki ze sztywnymi koncdéwkami, chwytaki z elastycznymi korncéwkami, chwytaki
podcisnieniowe, chwytaki magnetyczne, wyposazenie chwytakdéw, przeniesienie napedu chwytakow.

Student potrafi dokona¢ wyboru sposobu uchwycenia i typu chwytaka dla danej klasy obiektow
manipulacji, wyznaczyé parametry konstrukcyjne chwytaka i przystosowacé koricéwki chwytne do ksztattu
powierzchni obiektu. Zna budowe chwytakéw mechanicznych (uktady napedowe, uktady przeniesienia
napedu, uktady wykonawcze). Student zna zasady projektowania chwytakéw (okreslenie parametréw
wejsciowych do projektowania chwytakéw, wybér miejsca uchwycenia, obliczanie sit i momentéw sit
dziatajgcych na obiekt).

Student zna przeznaczenie napedéw, zakres ich dziatania, rodzaje napedéw (pneumatyczny,
hydrauliczny, elektryczny) oraz mechanizmy przekazywania ruchu stosowane w robotach (rozmieszczenie
sitownikéw w robotach, przeglad réznych mechanizméw przekazywania ruchu).

Student zna miejsce i rolg czujnikbw w robocie, klasyfikacje, opis matematyczny i metody analizy
wiasnosci dynamicznych przetwornikow, rodzaje czujnikow.

Student zna czujniki potozenia i przemieszczania, predkosci i sity.
Student zna czujniki obecnosci i zblizenia, sensory dotyku (taktylne), sity chwytu, poslizgu, wizyjne.

Student uwaznie sledzi tresci wyktadow, zadaje pytania gdy ma trudnosci ze zrozumieniem, dyskutuje
podczas zajeé, w celu lepszego zrozumienia materiatu wyszukuje informacje uzupetniajace z innych
zrédet

Student przestrzega zasad obwigzujgcych na wyktadach. Dyskutuje o mozliwo$ciach modyfikacji zasad w
celu podniesienia efektywnosci odbywania wyktadoéw przez innych studentow.

Student aktywnie uczestniczy w wyktadach i ¢wiczeniach, zgtasza sie do odpowiedzi w przypadku gdy
wyktadowca zadaje pytanie dotyczace ich tresci. Zgtasza wyktadowcy swoje uwagi lub uzupetnienia
odnoszace sie do tresci wyktadéw. Dostarcza wyktadowcy nowe materiaty odnoszace sie do tresci
poprzednich wyktadow.



W1
w2
w3
w4
W5
W6

é1

¢2

L1
L2

F1
F2

P1
P2
P3
P4

TRESCI PROGRAMOWE
WYKLADY

Chwytaki i ich zastosowanie
Metodyka doboru chwytakéw robotow.
Napedy i mechanizmy stosowane w robotach.
Uktady sensoryczne w robotyce.
Czujniki do okreslenia stanu robota
Czujniki do okreslenia stanu otoczenia robota.
Razem
CWICZENIA

Projektowanie mechanizméw chwytaka. Algorytm projektowania chwytakéw. Obliczanie
mechanizmu chwytaka ze sztywnymi koncéwkami. Dobo6r chwytaka sitowego. Dobér typu i ilosci
chwytakdéw podcisnieniowych.

Opis matematyczny, analiza wtasnosci dynamicznych przetwornikéw.

Razem
ZAJECIA LABORATORYJNE
Badanie wybranych czujnikow okre$lania stanu robota.
Badanie wybranych czujnikow okreslania stanu otoczenia robota.
Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem
Tablica i kolorowe pisaki
Pomoce naukowe
SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Sprawdzian EK1-EK6
Odpowiedz ustna EK1-EK6
PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadanie obliczeniowego EK2
Kolokwium EK1-EK6
Zaliczenie EK1-EK6
Egzamin pisemny EK1-EK6

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
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Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci

semestr Vi razem
udziat w wyktadach 17 17
udziat w ¢wiczeniach 7 7
udziat w zajeciach laboratoryjnych 6 6
Przygotowanie sie do wyktaddw i cwiczen 10 10
Konsultacje 5 5
Przygotowanie sie do éwiczen laboratoryjnych 10 10
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 5 5
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 60 60
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
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Kaczorek T. [i in.]: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005
2 Kitowski Z.: Automatyka, Cwiczenia rachunkowe, AMW, Gdynia 1989

Morecki A., Knapczyk J.(red.): Podstawy robotyki : teoria i elementy manipulatorow i robotéw. wyd.3 zm. i
rozsz., WNT, Warszawa 1999

4 Spong M.W. \Vidyasagar M., Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, Warszawa 1997
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna zadania urzgdzen chwytajgcych, funkcje chwytaka, klasyfikacje i charakterystyke chwytakdow, chwytaki sitowe, chwytaki ze sztywnymi koricowkami, chwytaki
z elastycznymi koricowkami, chwytaki podcisnieniowe, chwytaki magnetyczne, wyposazenie chwytakow, przeniesienie napedu chwytakow.
Student zna zadania urzadzen
Student zna klasyfikacje i charakterystyke [chwytajgcych, funkcje chwytaka,
Student zna podstawowe poiecia chwytakéw. Potrafi o6wi¢ zasade klasyfikacje i charakterystyke chwytakow,
EK1 . . N - P We pojecia . |dziatania chwytakéw sitowych, chwytaki sitowe, chwytaki ze sztywnymi
Student nie zna przeznaczenia, budowy i [zwigzane z urzgdzen iami chwytajacymi. . T . L . . .
. . A . ) s o L chwytakdéw ze sztywnymi koncowkami, |koncdwkami, chwytaki z elastycznymi
zasady dziatania urzadzen chwytajgcych, | Potrafi oméwié zadania i klasyfikacje X S . L. . . o
. chwytakéw z elastycznymi koncowkami, |koncdéwkami, chwytaki podcidnieniowe,
chwytakow. - A . . .
chwytakéw podcisnieniowych i chwytaki magnetyczne, wyposazenie
chwytakéw magnetycznych, chwytakéw, przeniesienie napedu
chwytakow.
Student potrafi dokonac wyboru sposobu uchwycenia i typu chwytaka dla danej klasy obiektdw manipulacji, wyznaczy¢ parametry konstrukcyjne chwytaka i
przystosowac koricowki chwytne do ksztattu powierzchni obiektu. Zna budowe chwytakéw mechanicznych (uktady napedowe, uktady przeniesienia napedu, uktady
wykonawcze). Student zna zasady projektowania chwytakdéw (okreslenie parametréw wejsciowych do projektowania chwytakéw, wybdr miejsca uchwycenia, obliczanie
sit i momentow sit dziatajgcych na obiekt).
Student potrafi dokona¢ wyboru sposobu
uchwycenia i typu chwytaka dla danej
klasy obiektéw manipulacji, wyznaczy¢
Student zna budowe chwytakéw parametry konstrukcyjne chwytaka i
Student zna budowe chwytakéw mechanicznych (uktady napedowe, przystosowac koncéwki chwytne do
EK2

Student nie potrafi dokona¢ wyboru typu
chwytaka w zalezno$ci od realizowanego
zadania. Nie zna zasad projektowania
chwytakow.

mechanicznych (uktady napedowe,
uktady przeniesienia napedu, uktady
wykonawcze). Student potrafi dokonaé
wyboru sposobu uchwycenia i typu
chwytaka dla danej klasy obiektow
manipulacji,

uktady przeniesienia napedu, uktady
wykonawcze). Student potrafi dokonaé
wyboru sposobu uchwycenia i typu
chwytaka dla danej klasy obiektow
manipulacji. Zna zasady projektowania
chwytakéw lecz nie potrafi zastosowaé
ich w praktyce.

ksztattu powierzchni obiektu. Zna
budowe chwytakéw mechanicznych
(uktady napedowe, uktady przeniesienia
napedu, uktady wykonawcze). Student
zna zasady projektowania chwytakow i
potrafi zastosowac je w praktyce
(okreslenie parametrow wejsciowych do
projektowania chwytakéw, wybor miejsca
uchwycenia, obliczanie sit i momentéow
sit dziatajgcych na obiekt).




EK3

Student zna przeznaczenie napedow, zakres ich dziatania, rodzaje napeddw (pneumatyczny, hydrauliczny, elektryczny) oraz mechanizmy przekazywania ruchu
stosowane w robotach (rozmieszczenie sitownikéw w robotach, przeglad réznych mechanizmow przekazywania ruchu).

Student nie zna struktury, przeznaczenia
napedéw i zakresu ich dziatania. Nie
potrafi wymieni¢ stosowanych w robotyce
rodzajow napedow

Student zna przeznaczenie napedow i
zakres ich dziatania, Potrafi dokona¢
klasyfikacji napedéw w zaleznosci od ich
rodzaju.

Student zna przeznaczenie napedéw i
zakres ich dziatania, Potrafi dokonaé¢
klasyfikacji napedéw w zaleznosci od ich
rodzaju.Potrafi dostosowac rodzaj
napedu do zadan robota.

Student zna przeznaczenie napedéw,
zakres ich dziatania, rodzaje napedéw
(pneumatyczny, hydrauliczny,
elektryczny) oraz mechanizmy
przekazywania ruchu stosowane w
robotach (rozmieszczenie sitownikéw w
robotach, przeglad réznych
mechanizméw przekazywania ruchu).

EK4

Student zna miejsce i role czujnikdw w robocie, klasyfikacje, opis matematyczny i metody analizy wtasnosci dynamicznych przetwornikéw, rodzaje czujnikow.

Student nie zna roli i zastosowania
czujnikdéw stosowanych w robotyce.

Student zna role, zastosowanie i
klasyfikacje czujnikéw stosowanych w
robotyce.

Student zna miejsce, role i klasyfikacje
czujnikdéw. Zna parametry opisujace
wiasnosci dynamiczne czujnikéw.

Student zna miejsce i role czujnikéw w
robocie, klasyfikacje, opis matematyczny
i metody analizy wtasnosci
dynamicznych przetwornikéw, rodzaje
czujnikéw.

EK5

Student zna czujniki potoZzenia i przemieszczania, predkosci i sity.

Student nie zna czujnikéw potozenia i
przemieszczania, predkosci i sity.

Student zna konstrukcje dziatania
wybranych czujnikéw stanu robota.

Student zna konstrukcje i umie wyjasnié
zasade dziatania wybranych czujnikéw
stanu robota.

Student zna czujniki potozenia i
przemieszczania, predkosci i sity.

EK6

Student zna czujniki obecnosci i zblizenia, sensory dotyku (laktylne), sity chwytu, poslizgu, wizyjne.

Student nie zna konstrukgcji i zasady
dziatania czujnikéw obecnosci i
zblizenia, sensoréw dotyku, sity chwytu,
poslizgu itp..

Student zna wybrane czujniki obecnosci i
zblizenia, sensory dotyku, sity chwytu,
poslizgu itp..

Student zna konstrukcje i zasade
dziatania wybranych czujnikow
obecnosci i zblizenia, sensoréw dotyku,
sity chwytu, poslizgu itp..

Student zna czujniki obecnosci i
zblizenia, sensory dotyku (taktylne), sity
chwytu, poslizgu, wizyjne.

EK7

Student uwaznie sledzi tresci wyktaddw, zadaje pytania gdy ma trudnosci ze zrozum

informacje uzupetniajace z innych Zrodet

ieniem, dyskutuje podczas zajec, w celu lepszego zrozumienia materiatu wyszukuje

Student nie stucha uwaznie tresci
wyktadu, nie zadaje pytan gdy ma
trudnosci ze jego zrozumieniem.

Student stucha uwaznie tresci wyktadu,
zadaje pytania gdy ma trudnosci zjego
zrozumieniem.

Student dyskutuje trudniejsze fragmenty
zaje¢ w celu lepszego ich zrozumienia.

Student wyszukuje informacje
uzupetniajace z innych zrédet.

EK8

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

innych studentow.

Student nie przestrzega zasad
obwigzujacych na wyktadach.

Student przestrzega zasad
obwigzujacych na wyktadach.

Student dba o przestrzeganie zasad
obwigzujacych na wyktadach przez
innych studentéw. .

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




EK9

Student aktywnie uczestniczy w wyktadach i éwiczeniach, zgtasza sie do odpowiedzi w przypadku gdy wyktadowca zadaje pytanie dotyczace ich tresci. Zgtasza
wyktadowcy swoje uwagi lub uzupetnienia odnoszgce sie do tresci wyktadéw. Dostarcza wyktadowcy nowe materiaty odnoszgce sie do tresci poprzednich wykiadow.

Student biernie uczestniczy w wyktadzie,
laboratorium. Nie zgtasza sie do
odpowiedzi w przypadku gdy
wyktadowca zadaje pytanie zwigzane z
ich tresci.

Student aktywnie uczestniczy w
wyktadzie, laboratorium i zgtasza sie do
odpowiedzi w przypadku gdy
wyktadowca zadaje pytanie dotyczgce
ich tresci.

Student zgtasza wyktadowcy swoje
uwagi lub uzupetnienia odnoszace sie
do tresci wyktadéw i laboratorium.

Student dostarcza wyktadowcy nowe
materiaty odnoszace sie do tresci
poprzednich wyktadéw i laboratorium.




