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Semestr rozpoczecia semestr zimowy 2020/2021
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Typ przedmiotu obowiazkowy

Jezyk nauczania polski

Sylabus opracowat ® dr hab. inz. Maciej Patan, prof. UZ

Formy zajec¢

Forma zajeé Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Forma zaliczenia
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)
Wyktad 30 2 18 1,2 Egzamin
Laboratorium 30 2 18 1,2 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu

® zapoznanie studentéw z koncepcjami i technikami lezacymi u podstaw sterowania wspétczesnymi manipulatorami przemystowymi

® zapoznanie studentéw z podstawami analizy, sterowania i planowania zadar uktadéw robotycznych

¢ uksztattowanie wsréd studentéw umiejetnosci oceny i doboru robotéw w automatyzacji produkcji

Wymagania wstepne

Modelowanie i symulacja, Sygnaty i systemy dynamiczne,

Zakres tematyczny

Wprowadzenie. Rys historyczny. Zadania realizowane przez roboty. Systematyzacja manipulatoréw i robotéw. Podstawowe zespoty i uktady robotéw przemystowych. Robot jako
uktad automatyki. Struktura manipulatoréw i robotéw. Metody opisu potozenia i orientacji bryt sztywnych. Stopnie swobody i rodzaje przetozer. Chwytaki. Opisy i transformacije
przestrzenne.

Kinematyka. Zaleznosci kinematyczne. Kinematyka prosta manipulatora. reprezentacja Denavita-Hartenberga. Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora. Kinematyka
predkosci i jakobiany.

Dynamika. Réwnania Eulera-Lagrange’a. Rdwnania ruchu. Formalizm Newtona-Eulera. Dynamika manipulatora sztywnego. Symulacja dynamiki.

Generowanie trajektorii. Planowanie trajektorii w przestrzeni wspétrzednych konfiguracyjnych. Planowanie trajektorii w przestrzeni kartezjanskiej. Problemy geometryczne.
Przyktady zastosowan robotéw w przemysle. Zgrzewanie. Spawanie i cigcie laserowe. Paletyzacja. Zrobotyzowane stanowiska obrébkowe. Montaz. Stanowiska malarskie.

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny/tradycyjny.

Laboratorium: éwiczenia laboratoryjne.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢
Posiada umiejetnosci programowania robotéw z zastosowaniem paneli ® KU13 ® biezaca kontrola na zajeciach ¢ Laboratorium
operatorskich ® sprawdzian
® wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych
Potrafi stosowa¢ podstawowe techniki planowania trajektorii ruchu robota ¢ KU13 ® biezaca kontrola na zajeciach ¢ Laboratorium
® sprawdzian
Jest Swiadomy dynamicznego rozwoju dyscypliny i zna typowe ® K_W18 ® egzamin - ustny, opisowy, testowy i ¢ Wyktad

zastosowania robotow w przemysle ® K_K02 inne


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Opis efektu
Zna i stosuje zasady bezpieczeristwa na zrobotyzowanych stanowiskach

pracy

Potrafi rozwigzac prosty i odwrotny problem kinematyki oraz wyznaczy¢
jakobian dla typowych struktur kinematycznych manipulatoréw

Charakteryzuje uktady napedowe stosowane we wspétczesnych robotach
przemystowych

Potrafi rozpoznac i scharakteryzowa¢ standardowe podzespoty robotéw

Charakteryzuje uktady sensoryczne uzywane w technice robotyzacyjnej

Warunki zaliczenia

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny z egzaminu przeprowadzonego w formie zaproponowanej przez prowadzacego;

Symbole efektow
¢ KU13

Metody weryfikacji

biezaca kontrola na zajeciach
sprawdzian

biezaca kontrola na zajeciach
sprawdzian

wykonanie sprawozdan
laboratoryjnych

egzamin - ustny, opisowy, testowy i
inne

egzamin - ustny, opisowy, testowy i
inne

egzamin - ustny, opisowy, testowy i
inne

Forma zaje¢
® Laboratorium

® Laboratorium

* Wyktad

® Wyktad

® Wyktad

Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich zadan laboratoryjnych, przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium;

Sktadowe oceny koricowej = wyktad: 50% + laboratorium: 50%
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