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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: ROBOTYKA 4
Kod przedmiotu: Ro4

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalnosc: Informatyka Stosowana
Modut: tresci specjalnosciowych
Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: niestacjonarne
Semestr studiéw: VI

Profil: ogolnoakademicki
Prowadzacy: dr hab. inz. Jerzy Garus

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentdéw z architekturg oprogramowania robotéw.
Zapoznanie studentéw z jezykami i systemami programowania robotow.
Zapoznanie studentéw z metodami programowania robotéw przemystowych (on-line, off-line).

Zapoznanie studentéw z system programowania robotéw.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Znajomos¢ podstaw programowania inzynierskiego.

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

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna architekture klasyczng, automaty sytuacyjne, planowanie behawioralne.

Student zna poziomy programowania robota, programowanie robota przez uczenie, jezyki
bezposredniego programowania, jezyki programowania na poziomie zadan, wyspecjalizowane jezyki
manipulacyjne, wymagania stawiane jezykowi programowania robota, specyficzne problemy zwigzane z
jezykami programowania robota, strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu.

Student zna metody programowania on-line robotéw (programowanie reczne, programowanie przez
nauczanie - dyskretne i ciggte) oraz programowania off-line (programowanie za pomocg tekstowych
jezykéw programowania).

Student zna strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu i strukture kontroli.

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY ;L‘Zzbii
Architektura oprogramowania robotow. 1
Jezyki i systemy programowania robotow. 1
Metody programowania robotéw przemystowych (on-line, off-line). 2
System programowania robotow. 2
Razem 6
CWICZENIA
Sktadanie podstawowych form ruchu manipulatora. 2
Razem 2
ZAJECIA LABORATORYJNE
System programowania robota. 10

Razem 10
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NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Notebook z projektorem

Tablica i kolorowe pisaki

Stanowiska komputerowe z oprogramowaniem dydaktycznym
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SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Sprawdzian EK2-EK3
Odpowiedz ustna EK1-EK3
PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadanie praktycznego EK3-EK4
Kolokwium EK1-EK2
Zaliczenie EK1-EK4
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr Vi razem
Godziny kontaktowe z nauczycielem 30 30
Samodzielne opracowanie zagadnien 10 10
Rozwigzywanie zadan domowych 6 6
Konsultacje 8 8
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 54 54
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
LITERATURA
PODSTAWOWA

KACZOREKT. [i in.]: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005

CRAIG J.J.: Wprowadzenie do robotyki. WNT. Warszawa 1993

DOMACHOWSKI Z.: Automatyka i robotyka - podstawy, Wyd. PG, Gdansk 2005
HONCZARENKO J.: Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2004

MORECKI A., KNAPCZYK J.(red.): Podstawy robotyki : teoria i elementy manipulatoréw i robotow. wyd.3
zm. i rozsz., WNT, Warszawa 1999

SZKODNY T.: Modelowanie i symulacja ruchu manipulatoréw robotéw przemystowych. Wyd. Pol. SI. ZN
Automatyka nr.140, Gliwice, 2004

PROWADZACY PRZEDMIOT
dr hab. inz. Jerzy Garus, j.garus@amw.gdynia.pl



Formy oceny

Efekt

Na ocene 2

Na ocene 3

Na ocene 4

Na ocene 5

Student zna architekture klasyczng, automaty sytuacyjne, planowanie behawioralne.

Student zna architekture klasyczna,

EK1 |Student nie zna architektury Student zna architekture klasyczng Student zna architekture klasyczng oraz . .
) ; . , . automaty sytuacyjne, planowanie
oprogramowania robotéw. oprogramowania robotéw. automaty sytuacyjne. .
behawioralne.
Student zna poziomy programowania robota, programowanie robola przez uczenie, jezyki bezposredniego programowania, jezyki programowania na poziomie zadan,
wyspecjalizowane jezyki manipulacyjne, wymagania stawiane jezykowi programowania robota, specyficzne problemy zwigzane z jezykami programowania robota,
strukture programu, wyglgd programu, instrukcje programu.
Student zna poziomy programowania
Student zna poziomy programowania robota, programowanie robota przez
Student zna poziomy programowania robotr?, progri.n;)owanlle rgbgta przez uczenie, Jezyk_l bgzpol?rednlego _
EK2 robota, programowanie robota przez uSzer 'ﬁ]’ Jezyn_l gzpol(s:rer nlregg i grogram(r)nvyamaéj?ﬁzy I prog_rarnowama
Student nie zna jezykdw i systeméw uczenie, jezyki bezposredniego g ograr ?nwa |a(;J%zy 'P og.all owanla na pszr!: n'.e zla an, wyspecjaiizowane
programowania robotéw. programowania, jezyki programowania |, apoziomie zadan, wyspecjaiizowane - |jgzyki manipuiacyjne, wymagania
o : o jezyki manipulacyjne, wymagania stawiane jezykowi programowania
na poziomie zadan, wyspecjalizowane . ) ; . : .
jezyki manipulacyjne stawiane jezykowi programowania robota, specyficzne problemy zwigzane z
robota, specyficzne problemy zwigzane z |jezykami programowania robota,
jezykami programowania robota. strukture programu, wyglad programu,
instrukcje programu..
Student zna metody programowania on-line robotow (programowanie reczne, programowanie przez nauczanie - dyskretne i ciggte) oraz programowania off-line
(programowanie za pomocg tekstowych jezykow programowania).
Student zna metody programowania on-
EK3 Student zna metody programowania on- |line robotéw (programowanie reczne,
Student nie zna metod programowania |Student zna metode programowania line robotéw (programowanie reczne, programowanie przez nauczanie -
robotéw przemystowych. recznego robotéw. programowanie przez nauczanie - dyskretne i ciggte) oraz programowania
dyskretne i ciggte. off-line (programowanie za pomoca
tekstowych jezykéw programowania).
Student zna strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu i strukture kontroli.
EK4 Student zna strukture programu, wyglad

Student nie zna systemu programowania
robotéw.

Student zna 0go6lng strukture systemu
programowania robotow.

Student zna strukture programu, wyglad
programu.

programu, instrukcje programu i strukture
kontroli.




