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Nazwa przedmiotu: ROBOTYKA - ROBOTY PRZEMYSLOWE
Kod przedmiotu: Err1

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Mechatronika

Specjalnosc: Zastosowanie informatyki w mechatronice
Modut: Modut automatyki i robotyki

Poziom studiéw: Il stopnia

Forma studiow: niestacjonarne

Semestr studiéw: I, Il

Profil: ogélnoakademicki

Prowadzacy: prof. dr hab. inz. Zygmunt Kitowski

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z budowg i zastosowaniem robotéw przemystowych.

Zapoznanie studentéw z dynamikg prostg i odwrotng robotéw przemystowych.
Zapoznanie studentdéw z napedami robotéw przemystowych.

Zapoznanie studentéw z receptorami i efektorami stosowanymi w robotyce przemystowej.

Zapoznanie studentdéw z procesem badania doktadnosci robotéw przemystowych oraz bezpieczenstwem
na zrobotyzowanych stanowiskach pracy.

Zapoznanie studentéw z procesem sterowania robotéw przemystowych.
Zapoznanie studentéw z programowaniem robotéw przemystowych.

Zapoznanie studentdéw z zagadnieniem zastosowania sztucznej inteligencji w robotyce.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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EK1

EK2
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EK4

EK5

EK6
EK7

EK8

EK9

EK10

EK11

Znajomos$¢ matematyki - rachunku rézniczkowego, catkowego

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

EFEKTY KSZTALCENIA

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

Student zna rodzaje zadan dynamiki manipulatorow, podstawowe rodzaje opisu rézniczkowych rownan
ruchu oraz podstawowe pojecia zwigzane z dynamika manipulatorow. Zna metody wyznaczania sit i
momentdéw 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 chwytajacych i uktadéw sensorycznych stosowanych w robotyce
przemystowej.

Student zna metody wyznaczania doktadnosci, 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 robotéw.
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 wyznaczac¢ sity i momenty wywierane na cztony manipulatora

Umie dokonac¢ wyboru typu urzadzenia chwytajacego dla danej klasy obiektu manipulacji oraz
zaprojektowaé mechanizm chwytaka. Potrafi dobra¢ uktad sensoryczny dla uktadu regulacji automatyczne;j
robota.

Umie praktycznie wyznaczy¢ doktadnos$¢, powtarzalno$é i sztywnos$c¢ robota.
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Umie zastosowac sieci neuronowe w wybranych uktadach sterowania i programowania ruchem robota.

Umie wspétpracowac w grupie przyjmujac rézne w niej role

Potrafi dziata¢ i mysle¢ w sposo6b kreatywny i przedsiebiorczy

TRESCI PROGRAMOWE
WYKLADY

Budowa i zastosowanie robotéw przemystowych

Wprowadzenie do dynamiki robotéw

Napedy robotow przemystowych

Urzadzenia chwytajace i uktady sensoryczne w robotyce przemystowe;j

Doktadno$¢, powtarzalnosé i sztywnos$c¢ robotéw przemystowych. Bezpieczenstwo na
zrobotyzowanych stanowiskach pracy

Sterowanie robotéw przemystowych
Programowanie robotow przemystowych
Sztuczna inteligencja w robotyce
Razem
CWICZENIA
Zaliczenie przedmiotu
Zaliczenie przedmiotu
Razem
ZAJECIA LABORATORYJNE
Badanie wybranych pneumatycznych i elektrycznych uktadéw napedowych
Badanie wybranych czujnikéw okreslania stanu robota i okreslania stanu otoczenia robota
Badanie doktadnosci, powtarzalnosci i sztywnosci robota
Sterowanie wejs¢ i wyjs¢ technologicznych
Programowanie wybranego typu robota przemystowego
Zastosowanie metod sztucznej inteligencji w programowaniu prostych manipulatoréw

Razem

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem

Tablica i kolorowe pisaki

Stanowiska komputerowe z oprogramowaniem dydaktycznym

SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Odpowiedz ustna EK1-EK8
PODSUMOWUJACA
Kolokwium nr 1 EK1-EK5
Kolokwium nr 2 EK6-EK8
Egzamin pisemny EK6-EK7

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
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Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci

semestr | ! razem
Godziny kontaktowe z nauczycielem 18 18 36
Przygotowanie sie do wyktaddéw i cwiczen 25 15 40
Konsultacje 6 6 12
Przygotowanie sie do éwiczen laboratoryjnych 18 6 24
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 12 20 32
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 79 65 144
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 3 2 5
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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 manipulatoréw o strukturach rownolegtych.
Student zna podstawowe definicje,
zespoty i uktady robotéw przemystowych.
Student nie zna Klasyfikacji robotow Stude?t _zn;pgdste;)w?yve deﬂmcle*, ) Potraflllomowmhgrupe robotovy okt
EK1 |przemystowych ze wzgledu na budowe o zespoly i uktady robotow przemystowych.|mono |tycznyg 0 szeregowej strukturze
jednostki kinematycznej, strukture Student zna podstawowe definicje, Potrafi oméwic¢ grupe robotow kinematycznej: przegubowej, sferycznej
; T . |zespoty i uktady robotéw przemystowych. |monolitycznych o szeregowej strukturze |itd. Posiada wiadomosci dotyczace
kinematyczna, sterowanie, liczbe stopni . . ) . , . .
. . kinematycznej: przegubowej, sferycznej |robotéw o budowie modutowej i
swobody i rodzaj napedu. . . . .
itd. szeregowej strukturze kinematycznej
oraz robotow i manipulatoréw o
strukturach rownolegtych.
Student zna rodzaje zadan dynamiki manipulatoréw, podstawowe rodzaje opisu réZzniczkowych réwnarn ruchu oraz podstawowe pojecia zwigzane z dynamikg
manipulatoréow. Zna metody wyznaczania sit i momentoéw wywieranych na cztony manipulatora.
Student umie zapisa¢ dynamiczne
réwnania ruchu manipulatoréw przy
EK2 |Studentnie zna podstawowych rodzajow S\I:idg;:}znadp?]d?:izvoxenpo]?c'tar, Student umie zapisa¢ dynamiczne :N{)kfrzyStamLf rcl)lwngn l_\lev;torTa;jEulera
opisu dynamiki ruchu manipulatorow Ni a it f.z r’r):’a"lraid anipu ado :,])W' rownania ruchu manipulatorow przy U’ dagrangeell | rogzaju. Ets'a a
oraz podstawowych poje¢ zwigzanych z d 'i:;.lf :no n.OW'ICtOr ,ZaJOrW zaoa b wykorzystaniu rownan Newtona-Eulera :;V'i Z¢ pozwa ajellgq nda pra .K.szf]
dynamikg manipulatoréw. ay Il maniputatorow oraz sposobu Lagrange’a Il rodzaju. ° qnywanlg anaiizy dynamixi ruchu
ich matematycznego opisu. manipulatoréw przy wykorzystaniu
rownan Newtona-Eulera lub Lagrange’a
Il rodzaju.
Student zna przeznaczenie napedow i zakres ich dziatania. Zna konstrukcje i zasade dziatania napeddéw pneumatycznych, elektrohydraulicznych i elektrycznych oraz
przektadni mechanicznych.
Student zna przeznaczenie napedéw i . .
. . . . . . . . ] Student zna przeznaczenie napedéw,
EK3 Student nie zna struktury, przeznaczenia |Student zna przeznaczenie napedow i zakres ich dziatania, Potrafi dokonac¢ zakres ich dziatania, rodzaje napedow

napedéw i zakresu ich dziatania. Nie
potrafi wymieni¢ stosowanych w robotyce
rodzajow napedow. Nie zna rodzajow
przektadni mechanicznych.

zakres ich dziatania, Potrafi dokonaé
klasyfikacji napedow w zaleznosci od ich
rodzaju. Zna rodzaje przektadni
mechanicznych

klasyfikacji napedéw w zaleznosci od ich
rodzaju. Potrafi omoéwi¢ konstrukcje i
zasade dziatania poszczegélnych
rodzajéw napedow i przektadni
mechanicznych.

oraz mechanizmy przekazywania ruchu
stosowane w robotach przemystowych.
Potrafi dostosowac rodzaj napedu do
zadan robota.




EK4

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

Student nie zna zadan i budowy
urzgdzen chwytajacych i uktadéw
sensorycznych stosowanych w robotyce
przemystowej. Nie potrafi dokonac¢
wyboru typu chwytaka w zaleznosci od
realizowanego zadania. Nie zna zasad
projektowania chwytakéw. Nie zna roli i
zastosowania czujnikéw stosowanych w
robotyce.

Student zna zadania i budowe urzadzen
chwytajgcych i uktadéw sensorycznych
stosowanych w robotyce przemystowe;j.
Znarole, zastosowanie i klasyfikacje
uktadéw sensorycznych stosowanych w
robotyce.

Student zna zadania i budowe urzadzen
chwytajgcych i uktadéw sensorycznych
stosowanych w robotyce przemystowe;.
Student potrafi dokonaé wyboru typu
chwytaka i sposobu uchwycenia dla
danej klasy obiektow manipulacji. Zna
zasady projektowania chwytakéw lecz
nie potrafi zastosowac ich w praktyce.
Student zna miejsce i role uktadéw
sensorycznych w uktadzie regulaciji
automatycznej robota.

Student zna zadania i budowe urzadzen
chwytajacych i uktadéw sensorycznych
stosowanych w robotyce przemystowej.
Student potrafi dokona¢ wyboru typu
chwytaka i sposobu uchwycenia dla
danej klasy obiektéw manipulacji. Zna
zasady projektowania chwytakéw oraz
potrafi zastosowac je w praktyce. Student
zna miejsce i role uktadow
sensorycznych w uktadzie regulaciji
automatycznej robota. Potrafi dobra¢
uktad sensoryczny dla uktadu regulacji
automatycznej robota.

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 potrafi zdefiniowac
podstawowych parametréw opisujacych
roboty i manipulatory. Nie zna zagrozen
wystepujacych na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy i metod
zabezpieczenia tych stanowisk.

Student potrafi zdefiniowaé podstawowe
parametry opisujgce roboty i
manipulatory. Zna zagrozenia
wystepujgce na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy.

Student potrafi zdefiniowaé podstawowe
parametry opisujgce roboty i
manipulatory. Zna wybrane sposoby i
metody ich do$wiadczalnego
wyznaczania. Zna zagrozenia
wystepujacych na zrobotyzowanych
stanowiskach pracy.

Student potrafi zdefiniowa¢ podstawowe
parametry opisujgce roboty i
manipulatory oraz potrafi praktycznie je
wyznaczyé. Zna zagrozenia wystepujace
na zrobotyzowanych stanowiskach pracy
oraz metody zabezpieczenia systemoéw
zrobotyzowanych.

EK6

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

Student nie zna zadan i klasyfikacji
uktadow sterowania robotéw. Nie zna
architektury i podstawowych elementow
systemu sterowania
mikroprocesorowego

Student zna zadania i klasyfikacje
uktadéw sterowania robotéw. Potrafi
oméwic¢ rodzaje sterowania. Zna
architekture i podstawowe elementy
systemu sterowania
mikroprocesorowego.

Student zna zadania i klasyfikacje
uktadow sterowania robotéw. Potrafi
omoéwic rodzaje sterowania. Zna
architekture i podstawowe elementy
systemu sterowania
mikroprocesorowego. Posiada
podstawowg wiedze niezbedng do
napisania prostego programu
realizujacego kolejne czynnosci robota.

Student zna metody programowania
robotéw przemystowych. Zna uktady
sterowania numerycznego
komputerowego oraz architekture i
podstawowe elementy systemu
sterowania mikroprocesorowego. Umie
napisac¢ program opisujacy czynnosci
gwarantujgce wymagane dziatanie
robota.




EK7

Student zna jezyki programowania robotdw oraz system programowania robotow.

Student nie zna architektury
programowania robotéw, jezykéw i
systemdw programowania. Nie zna
metod programowania robotow
przemystowych oraz systemu
programowania robotow.

Student zna architekture klasyczna
oprogramowania robotéw, poziomy
programowania robota, programowanie
przez uczenie, jezyki bezposredniego
programowania, jezyki programowania
na poziomie zadan, wyspecjalizowane
jezyki manipulacyjne. Zna metode
programowania recznego oraz ogéing
strukture programowania robotéw.

Student zna architekture klasyczng
oprogramowania robotéw, poziomy
programowania robota, programowanie
przez uczenie, jezyki bezposredniego
programowania, jezyki programowania
na poziomie zadan, wyspecjalizowane
jezyki manipulacyjne. Zna metode
programowania recznego, ogéing
strukture programowania robotéw oraz
wymagania stawiane jezykowi
programowania robota i specyficzne
problemy zwigzane z jezykami
programowania robota

Student zna architekture klasyczng
oprogramowania robotéw, poziomy
programowania robota, programowanie
przez uczenie, jezyki bezposredniego
programowania, jezyki programowania
na poziomie zadan, wyspecjalizowane
jezyki manipulacyjne. Zna metode
programowania recznego, ogélng
strukture programowania robotéw oraz
wymagania stawiane jezykowi
programowania robota i specyficzne
problemy zwigzane z jezykami
programowania robota. Zna strukture
programu, wyglad programu, instrukcje
programu i strukture kontroli. Zna
wybrany jezyk programowania np.
RAPID (roboty ABB), KRL (KUKA), PDL2
(Comau), MELFA-BASIC (Mitsubishi), AS
(Kawasaki), Karel (Fanuc) itp

EK8

Student zna strukture i funkcje inteligentnego robota. Posiada wiedze pozwalajaca n

programowania ruchem robota.

a zastosowanie sieci neuronowych w wybranych uktadach sterowania i

Student nie zna metod sztucznej
inteligencji. Nie umie zastosowac sieci
neuronowych w wybranych uktadach
sterowania ruchem robota.

Zna zastosowania metod sztucznej
inteligencji oraz strukture i funkcje
inteligentnego robota.

Potrafi dobra¢ i zaimplementowacd
odpowiedni algorytm do rozwigzania
praktycznego problemu inzynierskiego
wymagajacego zastosowania sztucznej
inteligenciji.

Student zna strukture i funkcje
inteligentnego robota. Ma wiedze
pozwalajgca na zastosowanie sieci
neuronowej jako uktadu sterowania
ruchem robotéw. Potrafi wykorzystaé
sieci neuronowe w typowych zadaniach
tj. opracowac i zaimplementowac proste
algorytmy sztucznej inteligenciji,
wspomagajace sterowanie robotami.

EK9

Umie praktycznie wyznaczac sity i momenty wywierane na cztony manipulatora

Nie zna podstawowych poje¢
zwigzanych z dynamika manipulatoréw.

Nie potrafi oméwic¢ rodzajéw zadan
dynamiki manipulatoréw oraz sposobu
ich matematycznego opisu.

Umie zapisaé¢ dynamiczne réwnania
ruchu manipulatoréw przy wykorzystaniu
rownan Newtona-Eulera lub Lagrange’a
Il rodzaju.

Potrafi praktycznie przeprowadzié¢
analize dynamiki ruchu manipulatoréw o
réznej konfiguracji przy wykorzystaniu
rownan Newtona-Eulera lub Lagrange’a
Il rodzaju.




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

dla uktadu regulacji automatycznej robota.

Nie potrafi dokona¢ wyboru typu

orak . i .
chwytaka w zaleznosci od realizowanego Potrafi prakiycznie dobrac rodzaj i typ

Potrafi praktycznie dobraé rodzaj i typ
chwytaka oraz zastosowane w uktadzie

Potrafi zaprojektowac¢ prosty chwytak dla

EK10 dania. Ni q okt . chwytaka manipulatora realizujgcego er ni nsorv. Nie potrafi manipulatora realizujacego nietypowe
Zﬁ a?'i', '€ Zna zasa prli)l!e owanlllal okreslone zadanie. Nie potrafi dobra¢ ste f"?’akt'a sel rsno yr'] rﬁz?n chwviaka zadanie oraz dobra¢ uktad sensoryczny
c V\iy axow r.oznego_lt(xpu. i '€ zna ro Ihl sensoréw dla uktadu regulacji ﬁqapnpjela(t)(;’::(;laerﬁaii IaltJora y dla uktadu sterowania tym
zastosowania czujnikéw stosowanych w automatycznej. anipu anipu . manipulatorem.
robotyce. realizujgcego okreslone zadanie.
Umie praktycznie wyznaczy¢ dokiadnosc, powtarzalnosc i sztywnosc robota.
Ni . .. |Zna metody pomiaru parametréw Potrafi oméwié¢ stosowane w praktyce W oparciu o poznane metody potrafi
EK11 |Nie zna metod wyznaczania doktadnosci, . NN . . . . . . .
owtarzalnosci i sztvwnosci manipulatora. Potrafi opisa¢ pomiar uktady pomiarowe stuzgce do pomiaru  |zaprojektowaé uktad do pomiaru
Fnani ulatora y przynajmniej jednego z parametréw w doktadnosci, powtarzalnosci i sztywnosci |jednego z wymienionych wyzej
P ' oparciu o wybrang metode. manipulatora. parametréw manipulatora.
Umie zastosowac sieci neuronowe w wybranych uktadach sterowania i programowania ruchem robota.
Potrafi zastosowac sieci neuronowe jako
Potrafi opracowaé algorvtm Potrafi dobra¢ i zaimplementowaé uktady sterowania ruchem robotéw.
EK12 | Nie umie zastosowac sieci neuronowych pra cagory odpowiedni algorytm do rozwigzania Potrafi wykorzystaé sieci neuronowe w
1 . wykorzystujacy sieci neuronowe w S . . ) .
w wybranych uktadach sterowania ukladach sterowania manioulatorami o praktycznego problemu inzynierskiego |typowych zadaniach. Potrafi opracowac i
ruchem robota. . ) .. P wymagajacego zastosowania sztucznej |zaimplementowac proste algorytmy
prostej konfiguracji. S . oo - .
inteligenciji. sztucznej inteligencji, wspomagajace
sterowanie robotami.
Umie wspdipracowac w grupie przyjmujgc rézne w niej role
EK13 Potrafi okresli¢ priorytety stuzace realizacji realizowanego przez grupe . priorytety )
. ) . . . N : . . ) o : . realizowanego przez grupe zadania.
Nie potrafi wspétpracowac w grupie realizacji realizowanego przez grupe zadania. Nie potrafi zdefiniowaé¢ swojego - o .
. . L . . Potrafi znalez¢ dajgce mu satysfakcje
zadania. miejsca w grupie i w petni akceptowaé . . Ll
. . , miejsce w grupie w zaleznoéci od
podejmowanych w grupie decyzji. . .
realizowanego przez grupe zadania.
Potrafi dziata¢ i mysle¢ w sposob kreatywny i przedsiebiorczy
EK14 Potrafi myslec kreatywnie w czasie Potrafi w czasie realizacji zadania

Nie potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposéb
kreatywny i przedsiebiorczy.

realizacji zadania. Nie przejawia
przedsiebiorczos$ci w czasie jego
realizacji.

wykazag sie inicjatywg. Posiada
zdolnosci organizacyjne.

Potrafi mysle¢ i dziataé w sposéb
kreatywny i przedsiebiorczy.




