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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: PROGRAMOWANIE ROBOTOW PRZEMYSLOWYCH
Kod przedmiotu: Prp

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

Specjalnosc¢: Komputerowe wspomaganie automatyki i robotyki
Modut: Modut robotyki

Poziom studiéw: Il stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: I, 11, Il

Profil: ogolnoakademicki

Prowadzacy: dr inz. Pawet Piskur

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z receptorami i efektorami stosowanymi w robotyce przemystowej.
Zapoznanie studentéw z procesem sterowania robotéw przemystowych.

Zapoznanie studentéw z programowaniem robotéw przemystowych.

Zapoznanie studentéw z Graphical user interface builder

Zapoznanie studentéw z konfiguracjg transmisji szeregowej - PROFIBUS DP

Zapoznanie studentéw z konfiguracja w protokole komunikacyjnym Ethernet/IP
Zapoznanie studentéw z systemem wizyjnym wykrywania elementéw

Zapoznanie studentdéw z projektowaniem aplikacji stuzacej do diagnostyki robota przemystowego i
wizualizacji procesu dostepnej zdalnie ze sterownika

Zapoznanie studentéw ze sterowaniem robotéw przemystowych r6znych producentéw w srodowisku
MATLAB

Zapoznanie studentéw z zagadnieniem zastosowania sztucznej inteligencji w robotyce.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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EK1

EK2

EK3

EK4

EK5

EK6
EK7
EK8

EK9

Znajomos$é matematyki - rachunku r6zniczkowego, catkowego
Znajomosé podstawowych praw: elektrotechniki, elektroniki, automatyki, informatyki, mechaniki

Znajomos¢ podstaw robotyki, jezyka programowania robotow

EFEKTY KSZTALCENIA

Student zna podstawowe zespoty i uktady robotéw przemystowych. Zna konstrukcje robotéw
monolitycznych o szeregowej strukiurze kinematycznej, robotéw o budowie modutowej i szeregowej
strukturze kinematycznej oraz robotéw i manipulatoréw o strukturach rownolegtych

Student zna rodzaje zadan dynamiki manipulatorow, podstawowe rodzaje opisu rézniczkowych réwnan
ruchu oraz podstawowe pojecia zwigzane z dynamika manipulatorow. Zna metody wyznaczania sit i
momentéw wywieranych na cztony manipulatora.

Student zna przeznaczenie napedéw i zakres ich dziatania. Zna konstrukcje i zasade dziatania napedoéw
pneumatycznych, elektrohydraulicznych i elektrycznych oraz przektadni mechanicznych

Student zna zadania i budowe urzadzen chwytajgcych i uktadéw sensorycznych stosowanych w robotyce
przemystowej

Student zna metody wyznaczania doktadnos$ci, powtarzalnosci i sztywnosci robota przemystowego oraz
zapoznany jest z zagrozeniami na zrobotyzowanych stanowiskach pracy. Zna metody zabezpieczenia
systeméw zrobotyzowanych

Student zna proces programowania i sterowania robotem oraz systemy sterowania robotéow
Student zna jezyki programowania robotéw oraz system programowania robotow

Student zna strukture i funkcje inteligentnego robota. Posiada wiedze pozwalajaca na zastosowanie sieci
neuronowych w wybranych uktadach sterowania i programowania ruchem robota.

Umie praktycznie wyznaczaé sity i momenty wywierane na cztony manipulatora



Umie dokona¢ wyboru typu urzgdzenia chwytajgcego dla danej klasy obiektu manipulacji oraz
EK10 zaprojektowa¢ mechanizm chwytaka. Potrafi dobra¢ uktad sensoryczny dla uktadu regulacji automatycznej
robota.

EK11 Umie praktycznie wyznaczyé doktadnosé, powtarzalnosé i sztywnos$¢ robota
EK12 Umie zastosowac sieci neuronowe w wybranych uktadach sterowania i programowania ruchem robota.
EK13 Umie wspétpracowac w grupie przyjmujac r6zne w niej role

EK14 Potrafi dziata¢ i mysle¢ w sposob kreatywny i przedsiebiorczy

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY g;‘;zgf]‘
W1  Napedy robotéw przemystowych 2
W2  Urzadzenia chwytajgce i uktady sensoryczne w robotyce przemystowe;j 2
W3  Sterowanie robotéw przemystowych 2
W4  Programowanie robotéw przemystowych 2
W5  Projektowanie w Graphical user interface builder 2
W6  Konfiguracja transmisji szeregowej - PROFIBUS DP 2
W7  Konfiguracjg w protokole komunikacyjnym Ethernet/IP 2
W8  Wykorzystanie systemu wizyjnego do programowanie robotéw przemystowych 2
w9 IIZrLo(j;ektowanie aplikacji stuzgcej do diagnostyki robota przemystowego z poziomu sterownika 2
W10 Sterowanie i wizualizacja robotéw przemystowych réznych producentéw w srodowisku 6
MATLAB/SIMULINK
W11 Sztuczna inteligencja w robotyce 2
W12 Badanie wybranych czujnikéw okres$lania stanu robota i okre$lania stanu otoczenia robota 4
Razem 30
CWICZENIA
¢1 Zaliczenie przedmiotu 2
C2  Zaliczenie przedmiotu 2
€3  Zaliczenie przedmiotu 2
Razem 6
ZAJECIA LABORATORYJNE
L1 Badanie wybranych pneumatycznych i elektrycznych uktadéw napedowych 4
L2  Badanie wybranych czujnikéw okreslania stanu robota i okre$lania stanu otoczenia robota 4
L3 Programowanie wybranych typéw robotéw przemystowych 16
L4  Projektowanie w Graphical user interface builder 4
L5 Integracja robota przemystowego z innymi urzadzeniami po transmisji szeregowej 4
L6 Integracja robota przemystowego z innymi urzgdzeniami w protokole komunikacyjnym 4
Ethernet/IP
L7 Projektowanie aplikacji stuzgcej do diagnostyki robota przemystowego z poziomu sterownika 4
PLC
L8 Programowanie robotow przemystowych z uzyciem systemu wizyjnego do wykrywania 4
elementéw
L9 Sterowanie i wizualizacja robotéw przemystowych r6znych producentéw w srodowisku 6
MATLAB/SIMULINK
L10 Zastosowanie metod sztucznej inteligencji w programowaniu prostych manipulatoréw 4

Razem 54

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
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F1
F2
F3
F4

Notebook z projektorem

Tablica z kolorowymi pisakami

Stanowiska komputerowe z oprogramowaniem dydaktycznym

stanowisko dyktatyczne z robotem przemystowym

SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Kolokwium nr 1 EK1-EK5
Kolokwium nr 2 EK6-EK8
Wejsciowka EK9-EK12
Projekt EK9-EK14
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr | i ] razem
udziat w wyktadach 10 10 10 30
udziat w ¢wiczeniach 2 2 2 6
udziat w zajeciach laboratoryjnych 18 18 18 54
Samodzielne opracowanie zagadnien 20 20 20 60
Rozwigzywanie zadan indywidualnych 10 10 10 30
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 60 60 60 180
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2 2 6
LITERATURA
PODSTAWOWA

Dokumentacja techniczna robotéw Kawasaki

Dokumentacja techniczna robotéw EPSON

UZUPELNIAJACA
Jerzy Honczarenko, Roboty przemystowe, WNT Warszawa, 2010

Jarostaw Panasiuk, Wojciech Kaczmarek: Robotyzacja proceséw produkcyjnych, Wydawnictwo Naukowe
PWN, 2017

PROWADZACY PRZEDMIOT
dr inz. Pawet Piskur, p.piskur@amw.gdynia.pl



Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna podstawowe zespoty i uktady robotow przemystowych. Zna konstrukcje robotow monolitycznych o szeregowej strukturze kinematycznej, robotéw o budowie
modutowej i szeregowej strukturze kinematycznej oraz robotéw i manipulatorow o strukturach rownolegtych
Nie zna podstawowych zespot6w i Stabo i chaotycznlle przedstlawm W|e,dze P03|adla ppdstawpwq W|eclize z zakresu |Ma upolrzqdkowa,nq W|edzle z zakresu
. . z zakresu zespotdw i uktaddéw robotéw  [zespotdw i uktaddw robotdéw zespotdw i uktaddw robotdéw
uktadéw robotdéw przemystowych, .. 3 . . . .
konstrukeji robotow monolitycznych o przemystowych, konstrukcji robotéw przemystowych, konstrukcji robotow przemystowych, konstrukcji robotow
EK1 . . . monolitycznych o szeregowej strukturze |monolitycznych o szeregowej strukturze |[monolitycznych o szeregowej strukturze
szeregowej strukturze kinematycznej, . . . . . . B : . . . -
robotow o budowie modutowej i kinematycznej, robotéw o budowie kinematycznej, robotéw o budowie kinematycznej, robotéw o budowie
. . . modutowej i szeregowej strukturze modutowej i szeregowej strukturze modutowej i szeregowej strukturze
szeregowej strukturze kinematycznej . ; . . : o . . .
oraz robotéw | manipulatoréw o kinematycznej oraz robotow i kinematycznej oraz robotow i kinematycznej oraz robotow i
. manipulatoréw o strukturach manipulatoréw o strukturach manipulatoréw o strukturach
strukturach réwnolegtych. . . .
rownolegtych. rownolegtych. rownolegtych.
Student zna rodzaje zadan dynamiki manipulatoréw, podstawowe rodzaje opisu réZzniczkowych réwnarn ruchu oraz podstawowe pojecia zwigzane z dynamikg
manipulatoréw. Zna metody wyznaczania sit i momentéw wywieranych na cztony manipulatora.
. - . Stabo i chaotycznie przedstaW|eIIIW|edze Posiada podstawowg wiedze z zakresu |Ma uporzadkowang wiedze z zakresu
Nie zna podstawowych rodzajow zadan |z zakresu podstawowych rodzajéw . i L . i .
S . . L . B} L . . podstawowych rodzajéw zadan dynamiki |podstawowych rodzajow zadan dynamiki
dynamiki manipulatoréw, rodzajéw opisu |zadan dynamiki manipulatoréw, . . . . . . g, :
EK2 | 45 . . . . e . . |manipulatoréw, rodzajéw opisu manipulatoréw, rodzajow opisu
rézniczkowych rownan ruchu oraz rodzajow opisu rézniczkowych rownan P . 2 fa . p
Lo . rézniczkowych réwnan ruchu oraz rézniczkowych réwnan ruchu oraz
podstawowych poje¢ zwigzanych z ruchu oraz podstawowych poje¢ Lo L
. . . . . . . , podstawowych poje¢ zwigzanych z podstawowych poje¢ zwigzanych z
dynamikg manipulatoréw. Nie zna metod |zwigzanych z dynamikg manipulatoréw. . . . . . .
LT . R dynamikg manipulatoréw. Dobrze zna dynamikg manipulatoréw. Bardzo dobrze
wyznaczania sit i momentow Stabo zna metod wyznaczania sit i L X o .
. : 3 . metod wyznaczania sit i momentéw zna metod wyznaczania sit i momentéw
wywieranych na cztony manipulatora. momentéw wywieranych na cztony . . . .
. wywieranych na cztony manipulatora. wywieranych na cztony manipulatora.
manipulatora.
Student zna przeznaczenie napedow i zakres ich dziatania. Zna konstrukcje i zasade dziatania napeddéw pneumatycznych, elektrohydraulicznych i elektrycznych oraz
przektadni mechanicznych
Student nie zna przeznaczenie napedéw S:ud;zntt SJ“'.’IbO .ana ! chaolt({czme Student dobrze zna i przedstawia wiedze St.u((ljlent barizo dobrze znai pr_zedstaW|a
EK3 | zakres ich dziatania. Nie zna konstrukcji prze iawmﬂywt; ze (Zj zax eSEr ich z zakresu przeznaczenie napedéw i wie zde’z za r'fsu prrz]e;r?a::ze_nle taks
i zasady dziatania napedow zz?:izanaigzet 'E. ape %W :jzg ' ens. 'c zakres ich dziatania a takze zasady naped 0\év ! Zf res 1 ;',a ania a faxze
pneumatycznych, elektrohydraulicznych i napeds ana Zg ztasany h2|aa a dziatania napeddéw pneumatycznych, zasady t2|a an'ﬁ nellpst or\:vd i hi
elektrycznych oraz przektadni ?FI)(?r ?]de; elq iycﬁ.y? I,<t h elektrohydraulicznych i elektrycznych plnekltJma yczr;]yc &8 r(k)’r ):j rauficznycn |
mechanicznych. clexfronydrauticznych | elextrycznyc oraz przektadni mechanicznych. elexirycznych oraz przexiadni
oraz przektadni mechanicznych. mechanicznych.
Student zna zadania i budowe urzgdzen chwytajgcych i uktadéw sensorycznych stosowanych w robotyce przemystowej
EK Student nie zna zadania i budowe Student stabo zna zadania i budowe Student dobrze zna zadania i budowe Student bardzo dobrze zna zadania i
4

urzadzen chwytajacych i uktadéw
sensorycznych stosowanych w robotyce
przemystowej

urzadzen chwytajacych i uktadéw
sensorycznych stosowanych w robotyce
przemystowej

urzadzen chwytajacych i uktadéw
sensorycznych stosowanych w robotyce
przemystowej

budowe urzadzen chwytajacych i
uktadéw sensorycznych stosowanych w
robotyce przemystowej




EK5

Student zna metody wyznaczania dokiadnosci, powtarzalnosci i sztywnosci robota przemystowego oraz zapoznany jest z zagrozeniami na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy. Zna metody zabezpieczenia systemow zrobotyzowanych

Student nie zna metody wyznaczania
doktadnosci, powtarzalnosci i sztywnosci
robota przemystowego oraz zapoznany
jest z zagrozeniami na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy a takze metody
zabezpieczenia systeméw
zrobotyzowanych.

Student stabo zna metody wyznaczania
doktadnosci, powtarzalnosci i sztywnosci
robota przemystowego oraz zapoznany
jest z zagrozeniami na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy a takze metody
zabezpieczenia systeméw
zrobotyzowanych.

Student dobrze zna metody wyznaczania
doktadnosci, powtarzalnosci i sztywnosci
robota przemystowego oraz zapoznany
jest z zagrozeniami na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy a takze metody
zabezpieczenia systeméw
zrobotyzowanych.

Student bardzo dobrze zna metody
wyznaczania doktadnosci,
powtarzalnosci i sztywnosci robota
przemystowego oraz zapoznany jest z
zagrozeniami na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy a takze metody
zabezpieczenia systemow
zrobotyzowanych.

EK6

Student zna proces programowania i sterowania robotem oraz systemy sterowania robotéw

Student nie zna proces programowania i
sterowania robotem oraz systemy
sterowania robotéw

Student stabo zna proces
programowania i sterowania robotem
oraz systemy sterowania robotéw

Student dobrze zna proces
programowania i sterowania robotem
oraz systemy sterowania robotow

Student bardzo dobrze zna proces
programowania i sterowania robotem
oraz systemy sterowania robotoéw

EK7

Student zna jezyki programowania roboto

w oraz system programowania robotow

Student nie zna jezyki programowania
robotéw oraz system programowania
robotéw

Student stabo zna jezyki programowania
robotéw oraz system programowania
robotéw

Student dobrze zna jezyki
programowania robotéw oraz system
programowania robotéw

Student bardzo dobrze zna jezyki
programowania robotéw oraz system
programowania robotéw

EK8

Student zna strukture i funkcje inteligentnego robola. Posiada wiedze pozwalajgcg na zastosowanie sieci neuronowych w wybranych uktadach sterowania i

programowania ruchem robota.

Student nie zna struktury i funkcje
inteligentnego robota a takze nie posiada
wiedzy pozwalajgcej na zastosowanie
sieci neuronowych w wybranych
uktadach sterowania i programowania
ruchem robota.

Student stabo zna struktury i funkcje
inteligentnego robota a takze stabo sie
orientuje na temat zastosowanie sieci
neuronowych w wybranych uktadach
sterowania i programowania ruchem
robota.

Student dobrze zna struktury i funkcje
inteligentnego robota a takze dobrze sie
orientuje na temat zastosowanie sieci
neuronowych w wybranych uktadach
sterowania i programowania ruchem
robota.

Student bardzo dobrze zna strukiury i
funkcje inteligentnego robota a takze
bardzo dobrze sie orientuje na temat
zastosowanie sieci neuronowych w
wybranych uktadach sterowania i
programowania ruchem robota.

EK9

Umie praktycznie wyznaczac sity i momenty wywierane na cztony manipulatora

Student nie umie praktycznie wyznaczac
sity i momenty wywierane na cztony
manipulatora

Student stabo umie praktycznie
wyznaczag sity i momenty wywierane na
cztony manipulatora

Student umie praktycznie wyznaczag sity
i momenty wywierane na cztony
manipulatora

Student bardzo dobrze umie praktycznie
wyznaczagé sity i momenty wywierane na
cztony manipulatora

EK10

Umie dokonac wyboru typu urzadzenia chwytajgcego dla danej klasy obiektu manipulacji oraz zaprojektowac mechanizm chwytaka. Potrafi dobrac uktad sensoryczny

dla uktadu regulacji automatycznej robota.

Student nie umie dokonac wyboru typu
urzgdzenia chwytajgcego dla danej klasy
obiektu manipulacji oraz zaprojektowac
mechanizm chwytaka. Nie potrafi dobra¢
uktad sensoryczny dla uktadu regulacji
automatycznej robota.

Student stabo umie dokona¢ wyboru typu
urzgdzenia chwytajgcego dla danej klasy
obiektu manipulacji oraz zaprojektowac
mechanizm chwytaka. Stabo potrafi
dobra¢ uktad sensoryczny dla uktadu
regulacji automatycznej robota.

Student umie dokonac¢ wyboru typu
urzadzenia chwytajgcego dla danej klasy
obiektu manipulacji oraz zaprojektowaé
mechanizm chwytaka. Potrafi dobraé
uktad sensoryczny dla uktadu regulaciji
automatycznej robota.

Student bardzo dobrze umie dokonac
wyboru typu urzadzenia chwytajacego
dla danej klasy obiektu manipulacji oraz
zaprojektowaé mechanizm chwytaka.
Potrafi dobra¢ uktad sensoryczny dla
uktadu regulacji automatycznej robota.




Umie praktycznie wyznaczyc doktadnosc, powtarzalnosc i sztywnosc robota

Student nie umie praktycznie wyznaczyé |Student stabo umie praktycznie

Student umie praktycznie wyznaczyé

Student bardzo dobrze umie praktycznie

EK11
doktadno$¢, powtarzalnosé i sztywno$é |wyznaczyé doktadnos$é, powtarzalnoséi |doktadnosé, powtarzalno$é i sztywnosé |wyznaczy¢ doktadnosé, powtarzalno$é i
robota sztywno$¢ robota robota sztywnos$¢ robota
Umie zastosowac sieci neuronowe w wybranych uktadach sterowania i programowania ruchem robota.
Student nie umie zastosowac sieci Student stabo umie zastosowac sieci Student umie zastosowac sieci Student bardzo dobrze umie zastosowaé
EK12 | neuronowe w wybranych uktadach neuronowe w wybranych uktadach neuronowe w wybranych uktadach sieci neuronowe w wybranych uktadach
sterowania i programowania ruchem sterowania i programowania ruchem sterowania i programowania ruchem sterowania i programowania ruchem
robota. robota. robota. robota.
Umie wspdipracowac w grupie przyjmujac rozne w niej role
EK13 |Student nie umie wspétpracowaé w Student stabo umie wspotpracowaé w Student dobrze umie wspétpracowaé w Stud,ent bardzo,dobrze ume
; T - . Co - ) L . wspoétpracowacé w grupie przyjmujac
grupie przyjmujac r6zne w niej role grupie przyjmujac ré6zne w niej role grupie przyjmujac rézne w niej role . g
rézne w niej role
Potrafi dziatac i mysle¢ w sposdb kreatywny i przedsiebiorczy
EK14 Student bardzo dobrze potrafi dziata¢ i

Student nie potrafi dziata¢ i mysle¢ w
sposo6b kreatywny i przedsiebiorczy

Student stabo potrafi dziataé i mysle¢ w
sposoOb kreatywny i przedsiebiorczy

Student dobrze potrafi dziata¢ i mysle¢ w
sposoéb kreatywny i przedsiebiorczy

my$leé w sposéb kreatywny i
przedsigbiorczy




