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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

C1 - zapoznanie podstawowymi pojeciami i zagadnieniami z
dziedziny robotyki, budowa robotow i ich efektorow

C2 — pozyskanie wiedzy i umiejetnosci z zakresu kinematyki i
dynamiki robotéw oraz planowania ruchu robotow, w tym opisu
matematycznego manipulatoréow i robotow

C3 — pozyskanie wiedzy i umiejetnosci w zakresie programowania
i sterowania wspotczesnych robotow

Tresci programowe:

WYKLAD:

Podstawowe pojecia z dziedziny robotyki. Prawa robotyki.
Typowe zagadnienia z dziedziny robotyki. Klasyfikacja robotow i
manipulatoréw. Generacje i rozw0j robotdw. Przeglad zastosowan
robotéw. Budowa robotéw i manipulatorow. Efektory robotow —
klasyfikacja, charakterystyka i zadania. Pary Kkinematyczne.
Stopnie swobody. Ruchliwo$¢ i manewrowo$é. Matematyczny
opis  przestrzennych robotéw i manipulatorow: uktady
wspolrzednych, wspotrzedne jednorodne, notacja Denavita-
Hartenberga. Kinematyka robotow i manipulatorow - zadanie
proste i odwrotne. Metody obliczania zadania prostego i
odwrotnego. Statyka i dynamika robotow i manipulatorow.
Zadanie proste i odwrotne dynamiki. Metody wyznaczania
predkosci, przyspieszen, sit 1 momentdéw manipulatora.
Planowanie trajektorii robotow i manipulatorow. Programowanie i
sterowanie robotow. BHP w robotyce.

CWICZENIA:

Zadania rachunkowe wykorzystujace operacje na macierzach i
wektorach. Zastosowanie notacji Denavita-Hartenberga do opisu
kinematyki manipulatora. Zadanie proste kinematyki. Zadanie
odwrotne kinematyki. Wyznaczanie trajektorii. Statyka
manipulatorow. Zadanie odwrotne dynamiki.
LABORATORIUM:

Zasady BHP podczas zaje¢ laboratoryjnych. Zajecia praktyczne z
robotami: budowa i mozliwo$ci robotéw wykorzystywanych
podczas zaj¢é laboratoryjnych Uzytkowanie i sterowanie robotow
— praca z dokumentacja techniczna. Zadanie proste kinematyki
Zadanie odwrotne kinematyki. Modelowanie $ciezki i trajektorii.
Modelowanie manipulatora w srodowisku
MATLAB/SIMULINK/SIMSCAPE MULTIBODY -
modelowanie zadanego ruchu i symulacja na podstawie
otrzymanych wytycznych.

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

metody podajace — wyktad

metody praktyczne - ¢wiczenia rachunkowe i zajecia laboratoryjne
z wykorzystaniem manipulatoréw i robotow. Zajgcia laboratoryjne
odbywaja si¢ w zespolach realizujacych rownolegle ¢wiczenia na
r6znych stanowiskach.

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiagnigtych
efektow uczenia si¢, sposob obliczania oceny
koncowe;j:

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiagniecie wszystkich
wymaganych efektow uczenia si¢ okreslonych dla przedmiotu.
Zaliczenie ¢wiczen odbywa si¢ na podstawie pisemnych
kolokwiow.

Zaliczenie laboratorium odbywa si¢ na podstawie ocen z raportow
z wykonanych praktycznych ¢wiczen na stanowiskach
laboratoryjnych.

Zaliczenie wykladow odbywa si¢ na podstawie pisemnego
egzaminu.

Sposdb obliczenia oceny koncowej z przedmiotu okresla
regulamin.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy Metody weryfikacji efektow

zajec

uczenia sie

Numer Opis efektow uczenia si¢ dla
efektu przedmiotu (PEU)

Kierunkowy Forma zaied Forma Metody
efekt uczenia ° Jec weryfikacji sprawdzania




uczenia Student, ktory zaliczyt przedmiot si¢ (zaliczen) i oceny
si¢ (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest (KEV)
gotow do:
ma podstawowa wiedzg¢ z zakresie K_WG06
budowy i zastosowania robotdw oraz K_WGO08
W1  |orientuje si¢ w obecnym stanie techniki i K_WG15 wyktad Egzamin |Egzamin pisemny
trendach rozwojowych a takze zasadach K_WK17
BHP w rohotyce K WK20
zna opis matematyczny robotow i
W2  |manipulatoréw oraz zadania kinematyki i K_WG08 wyktad Egzamin |Egzamin pisemny
dynamiki i sposoby ich rozwigzywania
W3 Ensie?gi:ixozs(ﬁ?z@ O programowantu Eszvgié wyktad Egzamin |Egzamin pisemny
Potrafi opisa¢ kinematyke manipulatora, a ) Kolokwium
takze sformulowac i rozwigzaé¢ zadania K_Uwo01 Cwiczenia Zaliczenie
Ul i o L - Ocena ze
inematyki i dynamiki, w tym z K_UWwWO02 Laboratorium | na oceng ,
wykorzystaniem technik CAE sprawozdai
Potrafi pracowa¢ indywidualnie
i W zespole; umie oszacowac czas lokwium/
potrzebny na realizacj¢ zleconego Cwiczenia Zaliczenie Kolokwium
U2 . Ay . . K_UO013 - Ocena ze
zadania; potrafi opracowac i zrealizowaé Laboratorium na oceng ,
. sprawozdan
harmonogram prac zapewniajacy
dotrzymanie terminow
Potrafi zaprogramowac i sterowac
robotem w oparciu o otrzymane wytyczne K_UWO09 . Zaliczenie Ocena ze
UK - N Laboratorium ,
oraz sporzadzi¢ raport z realizacji K_UW14 na oceng sprawozdan
zadania.
Ma $§wiadomo$¢ odpowiedzialno$ci za
K1 prace Wl.aan oraz jest go.téw.pracf)yvaé W K_KRO07 Laboratorium Ocena Ocena werbalna
zespole i ponosi¢ odpowiedzialnos¢ za werbalna
rezultaty wspolnie realizowanych zadan
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiagnigcia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS
Obcigzenie studenta [h]
Zajecia bez
Udziat w zajeciach, aktywnosé Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wiasna dydaktyczne
(IGK) studenta Y
(ZBN)
Udziat w wyktadach/¢wiczeniach/laboratorium X X 20[h]/12[h]}/20[h]
Udziat w konsultacjach 5 [h] X X
Przygotowanie do wyktadow/¢éwiczen/laboratorium 5[h]/20[h]/25[h]
. . . . X X
Przygotowanie do zaliczenia/egzaminu 18[h]/ 25[h]




Sumaryczne obciazenie pracg studenta 5[h])/ 0,2 ECTS ‘ 93 [h]/ 3.6 ECTS ‘ 52[h]/ 2.1 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot 150 [h] / 6 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentéw ze szczegdélnymi potrzebami, w tym: z niepelnosprawnos$cia, przewlekle chorych,
okres$lone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektéw uczenia sie dostosowuje sie odpowiednio
do indywidualnych potrzeb tych studentow.

Szczegotowe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczegélnymi potrzebami: w tym z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych podczas zaje¢, zaliczen i egzamindw okreslono w: Regulaminie Studiéw, Zasadach
Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci procesu ksztatcenia studentom ze szczeg6lnymi
potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych.




