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Cel przedmiotu
Poznanie podstawowych poje¢ z zakresu budowy i programowania wspétczesnych manipulatoréw i robotéw mobilnych uzywanych w zautomatyzowanych systemach
produkceyjnych.

Wymagania wstepne
podstawowy kurs matematyki

Zakres tematyczny
Wyktad

W1. Pojecia podstawowe: zautomatyzowany system produkcyjny, automatyzacja i robotyzacja, klasyfikacja robotéw, przeglad podstawowych zagadnieri robotyki.
W?2. Opis pozycji i orientacji w przestrzeni tréjwymiarowe;j: wektory potozenia, macierze orientacji, katy Eulera, kwaterniony.

W3. Kinematyka manipulatoréw: opis potozenia i orientacji cztonéw, parametry Denavita-Hartenberga, proste i odwrotne zadanie kinematyki.

W4. Generowanie trajektorii: przestrzen robocza i konfiguracyjna, wybrane metody generowania trajektorii

W5. Kinematyka kotowych platform mobilnych: opis platformy w przestrzeni, kota konwencjonalne, stopieri mobilnosci i sterowalnosci, ograniczenia na ruch, uktady
holonomiczne i nieholonomiczne.

W6. Sensory wykorzystywane we wspdétczesnych systemach robotycznych, roboty wspétpracujace.

W?7. Kolokwium sprawdzajace.

Laboratorium

L01. Zasady pracy na laboratorium, oméwienie wykorzystywanych narzedzi.

L02. Podstawy programowania przemystowego robota wspétpracujgcego, najwazniejsze funkcje panelu sterowania.
L03-04. Kurs podstaw programowania robota kooperacyjnego z wykorzystaniem platformy e-learningowej.

L05-06. Konfiguracja robota i systemu zabezpieczen, przygotowanie aplikacji typu pick-and-place.

L07. Zapoznanie z zaawansowanymi elementami programowania robota z wykorzystaniem platformy e-learningowe;.
L08-09. Wykorzystanie zaawansowanych elementéw programowania w praktycznych aplikacjach.

L10-11. Rozwigzywanie wybranych zadar z wykorzystaniem predefiniowanych szablondéw.
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L12-13. Wykorzystanie narzedzi komputerowych do planowania ruchow robota w wirtualnym srodowisku.
L14. Wprowadzenie do systemu ROS (Robot Operating System).

L15. Sterowanie robotem z wykorzystaniem mechanizméw systemu ROS.

Metody ksztatcenia
Wyktad: wyktad konwencjonalny.

Laboratorium: zajecia praktyczne w laboratorium komputerowym i laboratorium robotyki.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow  Metody weryfikacji
Ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie zastosowania metod ® K. W01 ® kolokwium
matematycznych do formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan

zwigzanych z Zarzadzaniem i Inzynierig Produkcji Mechanicznej.

Potrafi planowa¢ dziatania inzynierskie z zakresu inzynierii mechanicznej oraz ® K_U02 ® obserwacje i ocena umiejetnosci
opracowywac wyniki, wycigga¢ wnioski i formutowac i wystarczajaco praktycznych studenta
uzasadniac opinie w sprawach technicznych. ® przygotowanie projektu

Potrafi dobiera¢ i stosowac¢ odpowiednie aplikacje komputerowe do obliczen, ® KU1l ® obserwacje i ocena umiejetnosci
symulacji, projektowania i weryfikacji rozwigzar w zakresie zwigzanym z praktycznych studenta
Zarzadzaniem i Inzynierig Produkcji Mechanicznej. ® przygotowanie projektu

Ma podbudowang teoretycznie szczegétowa wiedze zwigzang z zagadnieniami i ® K_W15 ¢ kolokwium

trendami rozwojowymi z zakresu Przemyst 4.0 ® KW16 ® obserwacje i ocena umiejetnosci

praktycznych studenta
przygotowanie projektu

Potrafi wspdtdziatac i pracowac w grupie przyjmujac rézne role oraz ® K_K03 ® biezaca kontrola na zajeciach
odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace do realizacji okre$lonego przez siebie i ® KKo4
innych zadania

Zna podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane przy rozwigzywaniu ® KWi8 ® kolokwium

ztozonych zadan inzynierskich zwiazanych z Inzynierig Mechaniczna. ® przygotowanie projektu

Potrafi planowac i przeprowadzac¢ eksperymenty inzynierskie, w tym pomiary ® KU22 ® obserwacje i ocena umiejetnosci
parametrow proceséw technologicznych i symulacje komputerowe, praktycznych studenta
interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski. ® przygotowanie projektu

Warunki zaliczenia

Wyktad: Kolokwium w formie pisemnej

Laboratorium: Zaliczenie kursu na platformie e-learningowej, $rednia ocen uzyskanych z wej$ciéwek oraz sprawozdan z realizacji zajeé.

Forma zaje¢
® Wyktad

Laboratorium

Laboratorium

¢ Wyktad
Laboratorium

® Laboratorium

® Wyktad
® Laboratorium

® Laboratorium

Ocena koricowa: Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest zaliczenie wszystkich jego form. Ocena koficowa jest $rednig arytmetyczna z ocen za poszczegéine formy zajec.
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