Robot Control - course description

General information

Course name Robot Control

Course ID 06.9-WE-AIRP-SR

Faculty Eaculty of Computer Science, Electrical Engineering and Automatics
Field of study Automatic Control and Robotics

Education profile academic

Level of studies First-cycle studies leading to Engineer's degree

Beginning semester winter term 2021/2022

Course information

Semester 5

ECTS credits to win 5

Course type obligatory

Teaching language polish

Author of syllabus ® dr hab. inz. Maciej Patan, prof. UZ

Classes forms

The class form Hours per semester (full-time)  Hours per week (full-time) Hours per semester (part-time)  Hours per week (part-time) Form of assignment
Project 15 1 9 0,6 Credit with grade
Laboratory 30 2 18 1,2 Credit with grade
Lecture 15 1 9 0,6 Credit with grade

Aim of the course
- uksztattowanie podstawowych umiejetnosci w zakresie projektowania i implementacji algorytméw sterowania robotéw z uzyciem wybranych jezykéw programowania
- zapoznanie studentéw z metodami i technikami sterowania robotami mobilnymi i manipulatorami robotycznymi

Prerequisites

Podstawy robotyki, Sygnaty i systemy dynamiczne, Technika regulacji automatycznej

Scope
Manipulator jako obiekt sterowania. Sterowanie od punktu do punktu. Regulatory PD i PID. Obserwatory. Interpolacja trajektorii. Sterowanie ze sprzezeniem wyprzedzajacym i
obliczanym momentem. Sterowanie wielowymiarowe. Sterowanie sitowe.

Dynamika. Réwnania ruchu. Dynamika manipulatora sztywnego. Symulacja dynamiki.

Ograniczenia naturalne i sztuczne. Sztywno$¢ i podatno$¢. Dynamika odwrotna w przestrzeni zadania. Sterowanie impedancyjne. Sterowanie hybrydowe pozycja/sita.
Zaawansowanie struktury sterowania. Linearyzacja sprzezeniem zwrotnym. Sterowanie $lizgowe. Sterowanie adaptacyjne.

Programowanie dziatania robotéw. Jezyki programowania robotéw. Struktury programowe, programowanie robota przez uczenie; jezyki programowania na poziomie zadan;
wymagania stawiane jezykom programowania.

Nawigacja pojazdami kotowymi. Sterowanie ruchem nadgznym mobilnych robotéw kotowych. Obserwatory stanu mobilnych robotéw kotowych.

Teaching methods
Wyktad: wyktad konwencjonalny/tradycyjny.

Laboratorium: éwiczenia laboratoryjne.

Learning outcomes and methods of theirs verification

Outcome description Outcome symbols Methods of verification The class form
Potrafi wykorzysta¢ algorytmy planowania trajektorii dla manipulatoréw ® KU13 ® aquiz ® Laboratory
robotycznych i robotéw mobilnych ® an ongoing monitoring during

classes

carrying out laboratory reports

Potrafi scharakteryzowa¢ uktady sterowania wielowymiarowego, sitowego ® KW12 ® aquiz ® Lecture
oraz z linearyzacja sprzezeniem zwrotnym ® atest
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Outcome description Outcome symbols Methods of verification The class form

Potrafi zastosowaé¢ podstawowe metody rozpoznawania otoczenia i ® KU13 ® aquiz ® Laboratory
nawigacji robota mobilnego ® an ongoing monitoring during
classes

® carrying out laboratory reports

Rozumie ograniczenia manipulacyjne robotéw i identyfikuje przestrzen ® K W12 ® aquiz ® Lecture
robocza typowych manipulatoréw robotycznych ® atest
Zna i potrafi wykorzysta¢ kinematyke prosta i odwrotna ® KW12 ® apreparation of a project ® Project
¢ KUu13 ® an ongoing monitoring during

classes
Potrafi zaprojektowa¢ uktad regulacji PID niezaleznego sterowania osiami ® KW12 ® apreparation of a project ® Project
manipulatora ® K U13 ® an ongoing monitoring during

classes
Potrafi zastosowac typowe jezyki i sposoby programowania robotéw ® KU13 ® aquiz ® Laboratory

® an ongoing monitoring during
classes

Assignment conditions

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnej oceny ze sprawdzianu wiadomosci przeprowadzonego w formie zaproponowanej przez prowadzacego;
Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych, przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium;
Projekt - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen z realizacji zadan projektowych, przewidzianych w planie zajec.

Sktadowe oceny koricowej = wyktad: 40% + laboratorium: 30% + projekt 30%

Recommended reading

1. Spong M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, Warszawa, 2010
Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010.
Corke P., Robot Vision Control, Springer Business Media, 2017
Koztowski K.: Modelowanie i sterowanie robotow, PWN, Warszawa, 2003.

A

Duleba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, EXIT, Warszawa, 2001

Further reading
1. Siegwart R., Nourbakhsh I.R.: Introduction to Autonomous Mobile Robots. MIT Press, 2010
2. Asada, H., and J.J. Slotine. Robot Analysis and Control. Wiley, New York, 1986.
3. Sciavicco L., Siciliano B.: Modelling and Control of Robot Manipulators, McGraw Hill, New York, 1999
4. Craig J.J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1995.
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