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Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami i definicjami z zakresu robotyzacji, istota manipulatoréw robotycznych, podstawy matematyczne
robotéw i manipulatoréw. Przedstawienie metod i narzedzi, rozwigzywania zagadnien robotyki ze szczeg6lnym uwzglednieniem zastosowan w mechanice i budowie maszyn.

Wymagania wstepne

Analiza matematyczna z elementami rachunku prawdopodobiefistwa i statystyki, teoria maszyn i mechanizméw, umiejetnosci postugiwania sie narzedziami informatycznymi

Matlab/Scilab.

Zakres tematyczny
Lp. Tresci programowe - WYKLAD
W1 Definicje i klasyfikacja robotéw i manipulatoréw.

w2 )
sterowanie.

Klasyfikacja robotow ze wzgledu na budowe jednostki kinematycznej, ze wzgledu na strukture kinematyczna, ze wzgledu na

W3 Klasyfikacja robotéw ze wzgledu na liczbe stopni swobody i rodzaj stosowanego napedu.

W4 Roboty o strukturze kinematycznej przegubowej, sferycznej, cylindrycznej.
W5 Serwooperatory. Teleoperatory. Manipulatory.
W6 Rdéwnania kinematyki.

W7 Macierz Denovita Hartenberga.

W8 Pojecie macierzy Jakobiego w robotyce.

W9 Réwnania dynamiki.

W10Planowanie trajektorii.

W11Metody sterowania robotéw i manipulatoréw.
W12Przestrzen robocza.

W13Przestrzer kolizyjna.

W14Przestrzen ruchéw redundantnych.
W15Strefa zagrozenia.

Lp. Tresci programowe - LABORATORIUM

L1 Symulacja pracy manipulatora.

L2 Symulacja pracy chwytaka.

L3 Wyznaczanie podstawowych parametréw kinematycznych manipulatoréw.
L4 Wyznaczanie podstawowych parametréw kinematycznych robotéw.

L5 Analiza potozenia chwytaka w przestrzeni.

L6 Wyznaczanie wspotrzednych potozenia.

L7

L8

L9
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L10
L11
L12
L13
L14
L15

Metody ksztatcenia
W-Wyktady z wykorzystaniem technik multimedialnych.

L-Praca indywidualna i zespotowa w trakcie realizacji ¢wiczen laboratoryjnych. Prezentacja rozwigzan, analiza i dyskusja nad uzyskanymi wynikami.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢
Potrafi wyrazi¢ problem w jezyku robotyki i zastosowa¢ odpowiedniag metode ® K_U09 ® wykonanie sprawozdan ® Laboratorium
do jego rozwiazania. ® K.U16 laboratoryjnych

® KKo4
Jest otwarty na stosowanie réznych narzedzi informatycznych do ® K.K01 ® wykonanie sprawozdan ¢ Laboratorium
rozwigzywania zadan robotyki laboratoryjnych
Potrafi wyrazi¢ problem z mechaniki i budowy maszyn w kategoriach jezyka ® K_W01 ¢ kolokwium ® Wyktad
Robotéw i manipulatoréw robotycznych. ® K.W22
Potrafi postugiwac sie narzedziami informatycznymi przy rozwigzywaniu ® KU13 ® wykonanie sprawozdan ® Laboratorium
zagadnien z robotéw i manipulatoréw robotycznych. laboratoryjnych
Potrafi krytycznie oceni¢ uzyskane wyniki z robotyki. ® KU17 ® wykonanie sprawozdan ® Laboratorium

laboratoryjnych

Student potrafi zdefiniowa¢ podstawowe pojecia z zakresu robotéw i ® K W22 ® kolokwium ¢ Wyktad
manipulatoréw. Potrafi wymieni¢ i krétko scharakteryzowa¢ rodzaje zadan w
robotyce.

Warunki zaliczenia
W-Wyktady z wykorzystaniem srodkéw audiowizualnych. Burza mézgdw (w niektdrych tematach wyktadowych). Praca z literatura fachowa.

L-Praca zespotowa w trakcie wykonania éwiczer laboratoryjnych.
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