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Formy zajęć
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Liczba godzin w semestrze 
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Liczba godzin w tygodniu 
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Forma zaliczenia

Wykład 30 2 18 1,2 Egzamin
Laboratorium 30 2 18 1,2 Zaliczenie na 

ocenę

Cel przedmiotu
zapoznanie studentów z koncepcjami i technikami leżącymi u podstaw sterowania współczesnymi manipulatorami przemysłowymi
zapoznanie studentów z podstawami analizy, sterowania i planowania zadań układów robotycznych
ukształtowanie wśród studentów umiejętności oceny i doboru robotów w automatyzacji produkcji

Wymagania wstępne
Modelowanie i symulacja, Sygnały i systemy dynamiczne, Technika regulacji automatycznej, Sterowanie procesami ciągłym

Zakres tematyczny
Wprowadzenie. Rys historyczny. Zadania realizowane przez roboty. Systematyzacja manipulatorów i robotów. Podstawowe zespoły i układy robotów przemysłowych. Robot jako 
układ automatyki. Struktura manipulatorów i robotów. Metody opisu położenia i orientacji brył sztywnych. Stopnie swobody i rodzaje przełożeń. Chwytaki. Opisy i  transformacje 
przestrzenne.

Kinematyka. Zależności kinematyczne. Kinematyka prosta manipulatora. reprezentacja Denavita-Hartenberga. Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora. Kinematyka 
prędkości i jakobiany. Dynamika. Równania Eulera-Lagrange’a. Równania ruchu. Formalizm Newtona-Eulera. Dynamika manipulatora sztywnego. Symulacja dynamiki. 
Generowanie trajektorii. Planowanie trajektorii w przestrzeni współrzędnych konfiguracyjnych. Planowanie trajektorii w przestrzeni kartezjańskiej. Problemy geometryczne. 
Generowanie trajektorii w czasie rzeczywistym. Planowanie trajektorii przy wykorzystaniu modelu dynamicznego. Planowanie trajektorii bezkolizyjnej. Napędy robotów 
przemysłowych. Czujnik i sensory na potrzeby robotyki. Metody przetwarza informacji z czujników. Czujniki i układy wizyjne. Przykłady zastosowań robotów w przemyśle. 
Zgrzewanie. Spawanie i cięcie laserowe. Paletyzacja. Zrobotyzowane stanowiska obróbkowe. Montaż. Stanowiska malarskie. Mobilne roboty kołowe. Kinematyka mobilnych 
robotów kołowych. Zadanie odwrotne kinematyki. Percepcja: czujniki, reprezentacja niepewności, ekstrakcja cech. Samolokalizacja robotów mobilnych. Innezastosowania 
robotów. Roboty humanoidalne. Roboty rozrywkowe. Roboty medyczne. Egzoszkielety. Roboty wojskowe i policyjne.

Metody kształcenia
Wykład: wykład konwencjonalny/tradycyjny.

Laboratorium: ćwiczenia laboratoryjne.

Efekty uczenia się i metody weryfikacji osiągania efektów uczenia się
Opis efektu Symbole efektów Metody weryfikacji Forma zajęć
Posiada umiejętności programowania robotów z zastosowaniem paneli 
operatorskich

K_U13 bieżąca kontrola na zajęciach
sprawdzian
wykonanie sprawozdań 
laboratoryjnych

Laboratorium

Zna i stosuje zasady bezpieczeństwa na zrobotyzowanych stanowiskach 
pracy

K_U13 bieżąca kontrola na zajęciach
sprawdzian

Laboratorium

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


Opis efektu Symbole efektów Metody weryfikacji Forma zajęć
Potrafi stosować podstawowe techniki planowania trajektorii ruchu robota K_U13 bieżąca kontrola na zajęciach

sprawdzian
Laboratorium

Potrafi rozwiązać prosty i odwrotny problem kinematyki oraz wyznaczyć 
jakobian dla typowych struktur kinematycznych manipulatorów

K_U13 bieżąca kontrola na zajęciach
sprawdzian
wykonanie sprawozdań 
laboratoryjnych

Laboratorium

Jest świadomy dynamicznego rozwoju dyscypliny i zna typowe 
zastosowania robotów w przemyśle

K_W18
K_K02

egzamin - ustny, opisowy, testowy i 
inne

Wykład

Charakteryzuje układy sensoryczne używane w technice robotyzacyjnej K_W12 egzamin - ustny, opisowy, testowy i 
inne

Wykład

Charakteryzuje układy napędowe stosowane we współczesnych robotach 
przemysłowych

K_W12 egzamin - ustny, opisowy, testowy i 
inne

Wykład

Potrafi rozpoznać i scharakteryzować standardowe podzespoły robotów K_W12 egzamin - ustny, opisowy, testowy i 
inne

Wykład

Warunki zaliczenia
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