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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: ROBOTYKA 3

Kod przedmiotu: Ro3

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

Specjalnosc: Informatyka Stosowana

Modut: tresci kierunkowych

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: niestacjonarne

Semestr studiow: VII

Profil: ogélnoakademicki

Prowadzacy: prof. dr hab. inz. Zygmunt Kitowski

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentdéw z zadaniami i planowaniem uktadow sterowania robotow i manipulatoréw.
Zapoznanie studentéw z klasyfikacjg uktadéw sterowania i uktadami sterowania teleoperatorow.
Zapoznanie studentéw z uktadami sterowania komputerowego.

Zapoznanie studentéw z zasadami opragramowania dziatania robota.

Zapoznanie studentdéw ze sterowaniem autonomicznymi robotami mobilnymi (techniki prowadzenia)

Zapoznanie studentéw z nawigacjg i planowaniem ruchu robotéw

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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EK1

EK2

EK3

EK4

EK5

EK6

EK7

EK8

Znajomos$¢é matematyki - rachunku rézniczkowego i catkowego.

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

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna zadania sterowania: reagowanie robota (manipulatora) na dziatalno$¢ operatora, sterowanie
w osiach dyskretnych, sterowanie w osiach pozycjonowanych ptynnie, sterowanie wejs¢ i wyjsé
technologicznych, ustalanie kolejnos$ci dziatania.

Student potrafi oméwic¢ sterowanie zalezne od czasu, sterowanie wedtug zadanych czynnosci, sterowanie
ze wzgledu na sposo6b przemieszczania ramion robota (punktowe, ciggte), sterowanie wedtug sposobu
przetwarzania wielkosci sterujgcych (analogowe, numeryczne), sterowanie wedtug sposobu
programowania uktady o statym programie, uktady programowane),sterowanie ze wzgledu na sposéb
realizacji zamierzen operatora (przyciskowe, kopiujgce zadana pozycje, kopiujace zadng pozycje z
sitowym sprzezeniem zwrotnym, bioelektryczne).

Student potrafi zdefiniowaé architekture i podstawowe elementy systemu sterowania mikroprocesorowego,
przedstawié zalety sterowania mikroprocesowego oraz oméwi¢ parametry i funkcje modutéw uktadu
sterowania mikroprocesorowego.

Student zna techniki prowadzenia robota po wymaganym torze. Techniki pasywne: metoda fotooptyczna,
metoda Littona, metoda wykorzystujgca detekcje metalu. Techniki aktywne. Nawigacja wirtualna. Metody
globalne. Metody lokalne (propagacji fali, diagramu Woronoia, graf widocznosci, p6l potencjatowych,
elastycznej wstegi, SINAS).

Student zna podstawowe pojecia robotéw mobilnych, strukture uktadu nawigacji robota mobilnego,
charakterystyke metod lokalizacji robotéw mobilnych.

Student umie napisac program opisujgcy kolejnos¢ czynnosci gwarantujgcych wymagane dziatanie
robota. Zna podstawowe instrukcje i ich opis.

Student uwaznie sledzi tresci wyktadu, 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 wyktadéw przez innych studentow.

TRESCI PROGRAMOWE



Liczba

WYKLADY godzin

W1  Zadania uktad6w sterowania robotow. 1

W2 Klasyfikacja uktadéw sterowania. Uktady sterowania teleoperatorow. 1

W3  Uktady sterowania numerycznego komputerowego. 1

W4  Programowania robotéw przez nauczanie. 1

W5  Sterowanie autonomicznymi robotami mobilnymi (techniki prowadzenia). 1

W6  Wprowadzenie do nawigacji robotdéw mobilnych. 1
Razem 6

CWICZENIA

C1  Przyktad programowania robotow. 6

Razem 6
ZAJECIA LABORATORYJNE

L1 Prowadzenie robota po zadanej trajektorii.

Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
1 Notebook z projektorem
Tablica i kolorowe pisaki
3 Pomoce naukowe
SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
F1 Sprawdzian EK2, EK4-EK6
F2  Odpowiedz ustna EK3-EK6
PODSUMOWUJACA

P1 Wykonanie zadanie obliczeniowego EK1-EK4, EK6

P2  Kolokwium EK1-EK4, EK6

P3  Zaliczenie EK1-EK6

P4 Egzamin EK1-EK6

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr Vil razem
udziat w wyktadach 6 6
udziat w ¢wiczeniach 6 6
udziat w zajeciach laboratoryjnych 6 6
Przygotowanie sie do wyktadéw i éwiczen 10 10
Konsultacje 15 15
Przygotowanie sie do ¢wiczen laboratoryjnych 10 10
Przygotowanie sprawozdan z éwiczen laboratoryjnych 5 5
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 58 58
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
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prof. dr hab. inz. Zygmunt Kitowski, z.kitowski@amw.gdynia.pl



Formy oceny

Efekt

Na ocene 2

Na ocene 3

Na ocene 4

Na ocene 5

EK1

Student zna zadania sterowania: reagowanie robota (manipulatora) na dziatalnosc¢ operatora, sterowanie w osiach dyskretnych, sterowanie w osiach pozycjonowanych
ptynnie, sterowanie wejsc i wyjs¢ technologicznych, ustalanie kolejnosci dziatania.

Student nie zna podstaw sterowania
robotem (manipulatorem).

Student zna w stopniu zadawalajgcym
tylko niektére zadania sterowania
robotem (manipulatorem).

Student zna wiekszo$¢ zadan sterowania
robotem (manipulatorem).

Student zna zadania sterowania:
reagowanie robota (manipulatora) na
dziatalno$¢ operatora, sterowanie w
osiach dyskretnych, sterowanie w osiach
pozycjonowanych ptynnie, sterowanie
wejs¢ i wyjsc technologicznych, ustalanie
kolejnosci dziatania.

EK2

Student potrafi omdéwic sterowanie zalezne od czasu, sterowanie wedfug zadanych czynnosci, sterowanie ze wzgledu na sposob przemieszczania ramion robota
(punktowe, ciggte), sterowanie wedtug sposobu przetwarzania wielkosci sterujgcych (analogowe, numeryczne), sterowanie wedtug sposobu programowania uktady o
statym programie, uktady programowane),sterowanie ze wzgledu na sposob realizacji zamierzen operatora (przyciskowe, kopiujgce zadana pozycje, kopiujgce zadng

pozycje z sitowym sprzezeniem zwrotnym

, bioelektryczne).

Student nie zna uktadéw sterowania
manipulatorem.

Student zna i potrafi wyjasnic¢ tylko
niektdére rodzaje sterowania robotem
(manipulatorem).

Student zna i potrafi omowi¢ wigkszosé
rodzajow sterowania robotem
(manipulatorem).

Student potrafi oméwi¢ sterowanie
zalezne od czasu, sterowanie wedtug
zadanych czynnosci, sterowanie ze
wzgledu na spos6b przemieszczania
ramion robota (punktowe, ciggte),
sterowanie wedtug sposobu
przetwarzania wielkosci sterujgcych
(analogowe, numeryczne), sterowanie
wedtug sposobu programowania uktady
o statym programie, uktady
programowane),sterowanie ze wzgledu
na sposoéb realizacji zamierzen
operatora (przyciskowe, kopiujgce
zadana pozycje, kopiujace zadng
pozycje z sitowym sprzezeniem
zwrotnym, bioelektryczne).

EK3

Student potrafi zdefiniowac architekture i podstawowe elementy systemu sterowania

omaowic parametry i funkcje modutéw ukia

du sterowania mikroprocesorowego.

mikroprocesorowego, przedstawic zalety sterowania mikroprocesowego oraz

Student nie zna architektury i
podstawowych elementéw systemu
sterowania mikroprocesorowego.

Student zna architekture i podstawowe
elementy systemu sterowania
mikroprocesorowego.

Student zna architekture i podstawowe
elementy systemu sterowania
mikroprocesorowego oraz potrafi oméwic
jego zalety.

Student potrafi zdefiniowac architekture i
podstawowe elementy systemu
sterowania mikroprocesorowego,
przedstawi¢ zalety sterowania
mikroprocesowego oraz omowic
parametry i funkcje modutéw uktadu
sterowania mikroprocesorowego.




EK6

Student umie napisac program opisujgcy kolejnos¢ czynnosci gwarantujgcych wymagane dziatanie robota. Zna podstawowe instrukcje i ich opis.

Student nie zna zasad tworzenia
programu realizujagcego okeslone
dziatanie robota.

Student posiada wiedze niezbedng do
napisania programu realizujgcego
kolejne proste czynnosci robota. Nie
potrafi jednak samodzielnie napisaé
programu.

Student posiada wiedze i umiejetnosci
pozwalajgce na napisanie prostego
programu

Student umie samodzielnie napisaé
program opisujacy kolejno$¢ czynnosci
gwarantujgcych wymagane dziatanie
robota. Zna podstawowe instrukcje i ich

opis.

Student zna techniki prowadzenia robota po wymaganym torze. Techniki pasywne: metoda fotooptyczna, metoda Littona, metoda wykorzystujgca detekcje metalu.
Techniki aktywne. Nawigacja wirtualna. Metody globalne. Metody lokalne (propagacji fali, diagramu Woronoia, graf widocznosci, pél potencjatowych, elastycznej wstegi,

SINAS).

Student potrafi oméwié podstawowe

Student zna techniki prowadzenia robota
po wymaganym torze. Techniki pasywne:
metoda fotooptyczna, metoda Littona,

EK4 Student potrafi wymienié podstawowe . . . )
Student nie zna zadnej metody techniki prowadzenia robota po tec:1n|k| Eron\:vta(:zer;ﬁ rc:“;i.i? n _rp etﬁd.a:(.w ykk orzystu'ilalca. detgkclg tmeltalu.
prowadzenia robota po zadanym torze. |[wymaganym torze.Zna techniki pasywne wymaganym torze. ,a .e,c 'KIpasywne | fechnixi a tywne. Nawigacja wirtuaina.

i aktywne i aktywne. Potrafi oméwic¢ nawigacje Metody globalne. Metody lokalne
' wirtualna. (propagacii fali, diagramu Woronoia, graf
widocznosci, pél potencjatowych,
elastycznej wstegi, SINAS).
Student zna podstawowe pojecia robotdw mobilnych, strukture uktadu nawigacji robota mobilnego, charakterystyke metod lokalizacji robotdw mobilnych.
Student nie zna podstawowych poje¢ Student zn dst L Stgdtelnt znabpfdst;;iw?wst pOJQT(Ifd

EKS |dotyczacych robotéw mobilnych oraz Student zna podstawowe pojecia ) g te' Zmabr.)lon S:wae tr;olj(?c:a ktad robotow _mobl r:yc ’ st;rlu ure ukiadu

struktury uktadu nawigaciji dotyczace robotéw mobilnych. oboltow mobiinych oraz strukiurg ukiadu: [nawigacyl robota mobiinego,
) nawigacji robota mobilnego. charakterystyke metod lokalizacji
robotamobilnego. . .
robotéw mobilnych.
Student uwaznie sledzi tresci wyktadu, zadaje pytania gdy ma trudnosci ze zrozumieniem, dyskutuje podczas zajec, w celu lepszego zrozumienia materiatu wyszukuje
informacje uzupetniajgce z innych Zrédet.
EK7 |Student nie stucha uwaznie tresci Student stucha uwaznie treéci wyktadu, . . . .
. . - . L Student dyskutuje trudniejsze fragmenty |Student wyszukuje informacje
wyktadu. Nie zadaje pytan gdy ma zadaje pytania gdy ma trudnosci z jego L . L s ; .
PV — ) zaje¢ w celu lepszego ich zrozumienia. |uzupetniajace z innych zrodet.
trudnosci z jego zrozumieniem. zrozumieniem.
Student przestrzega zasad obwigzujgcych na wyktadach. Dyskutuje o mozliwosciach modyfikacji zasad w celu podniesienia efektywnosci odbywania wyktaddow przez
innych studentow.
EKS Student dba o przestrzeganie zasad Student wskazuje mozliwe modyfikacje

Student nie przestrzega zasad
obwigzujgcych na wyktadach.

Student przestrzega zasad
obwigzujgcych na wyktadach.

obwiazujacych na wyktadach przez
innych studentéw.

zasad w celu podniesienia efektywnosci
odbywania wyktadéw przez innych
studentéw. .




