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(pieczęć wydziału)	KARTA PRZEDMIOTU

		Nazwa przedmiotu: ROBOTY I MANIPULATORY
		Kod przedmiotu: Es1-O6-V 

		Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2018/2019

		Poziom kształcenia: studia pierwszego stopnia

		Forma studiów: studia stacjonarne

		Kierunek studiów: ELEKTROTECHNIKA	(RE)

		Profil studiów: ogólnoakademicki

		Specjalność: INŻYNIERIA ELEKTRYCZNA

		Semestr: V

		Jednostka prowadząca przedmiot: Katedra Mechatroniki

		Prowadzący przedmiot: dr inż. Damian Krawczyk

		Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty wspólne

		Status przedmiotu: wybieralny

		Język prowadzenia zajęć: polski

		Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne: brak

		Cel przedmiotu: Znajomość podstawowych zagadnień teoretycznych robotyki przemysłowej. Umiejętność praktycznego wykorzystania robota przemysłowego do realizacji zadań manipulacyjnych.

		Efekty kształcenia:[footnoteRef:1] [1:  należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia] 


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1.
	Znajomość podstawowych rozwiązań konstrukcyjnych robotów przemysłowych oraz zakresu ich praktycznego wykorzystania.
	Kolokwium
	Wykład
	K1A_W06+
K1A_W10+
K1A_W13++
K1A_U18+

	2.
	Znajomość podstawowych parametrów technicznych opisujących roboty przemysłowe.
	Kolokwium
	Wykład
	K1A_U24+++

	3.
	Umiejętność pisania programów dla robotów przemysłowych realizujących podstawowe zadania manipulacyjne.
	Sprawdzian wejściowy, obrona sprawozdań
	Laboratorium
	K1A_W03+++
K1A_U10+++
K1A_U11+++

	4.
	Umiejętność tworzenia i analizowania struktur kinematycznych manipulatorów w celu symulacyjnego wyznaczania ich przestrzeni roboczej.
	
	Laboratorium
	K1A_U08+++

	6.
	Umiejętność praktycznej implementacji prostych algorytmów nawigacji robotów mobilnych.
	Sprawdzian wejściowy, obrona sprawozdań
	Laboratorium
	K1A_U03+
K1A_U10+++

	6.
	Umiejętność pracy zespołowej w celu rozwiązania zadania z zakresu praktycznego użytkowania robota przemysłowego.
	Realizacja ćwiczeń laboratoryjnych, obrona sprawozdań.
	Laboratorium
	K1A_K03++
K1A_K04++

		Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	30
	
	15
	
	

		Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład:
Definicje robota, manipulatora i innych podstawowych pojęć robotyki. Klasyfikacja i przegląd zastosowań robotów. Budowa i elementy składowe robotów przemysłowych. Konstrukcja robota przemysłowego (napędy, przekładnie, sensory, chwytaki). Zastosowania robotów przemysłowych. Bezpieczeństwo pracy w przemysłowych systemach zrobotyzowanych. Robot przemysłowy jako część systemu automatyki przemysłowej. Schematy kinematyczne manipulatorów robotów. Opis pozycji i orientacji obiektów w przestrzeni trójwymiarowej. Pojęcie liczby stopni swobody. Macierz obrotu. Przekształcenie jednorodne. Opisy przestrzenne (odwzorowania, operatory). Zadanie proste kinematyki manipulatora. Zadanie odwrotne kinematyki manipulatora. Prędkości i siły statyczne. Dynamika manipulatora. Generowanie trajektorii. Układy sterowania liniowego i nieliniowego robotów. Planowanie zadań robota (świat klocków). Podstawy robotyki mobilnej.
Laboratorium:
Programowanie robota przemysłowego. Sterowanie przemysłowego manipulatora pneumatycznego za pomocą sterownika PLC. Opis pozycji i orientacji. Wyznaczanie przestrzeni roboczej manipulatorów robotów przemysłowych. Współpraca robota przemysłowego z czujnikami zewnętrznymi, np. czujnikiem koloru.  Programowanie robota mobilnego kołowego. Programowanie podstawowych algorytmów chodu robota mobilnego kroczącego sześcionożnego. Wykorzystanie różnych czujników do realizacji zadań nawigacji robotów mobilnych.

		Egzamin: NIE

		Literatura podstawowa:
1. Honczarenko J.: Roboty przemysłowe. Elementy i zastosowanie. WNT, Warszawa, 1996.
2. Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie. WNT, Warszawa, 1993.
3. Kost G.: Podstawy budowy robotów, skrypt Pol.Śl., Gliwice 1996.
4. Niederliński A.: Roboty przemysłowe. WSzP, Warszawa, 1981.
5. Morecki A. i inni: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorów i robotów, Warszawa 1999.
6. Spong M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotów. WNT, Warszawa, 1997.

		Literatura uzupełniająca:
1. Tomaszewski K.: Roboty przemysłowe. Projektowanie układów mechanicznych. WNT, Warszawa, 1993.
2. Olszewski M.: Manipulatory i roboty przemysłowe. Automatyczne maszyny manipulacyjne. WNT, Warszawa, 1992.

		Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	30 / 25 – w tym zapoznanie się ze wskazaną literaturą (15h), przygotowanie do kolokwium (10h).

	2.
	Ćwiczenia
	 / 

	3.
	Laboratorium
	 15 / 40 – w tym przygotowanie się do realizacji ćwiczeń laboratoryjnych (15h), przygotowanie sprawozdań realizacji ćwiczeń (25h)

	4.
	Projekt
	 / 

	5.
	Seminarium
	 / 

	6.
	Inne
	 / 

	
	Suma godzin:
	 45 / 65

		Suma wszystkich godzin:
	110

		Liczba punktów ECTS:[footnoteRef:2] [2:  1 punkt ECTS – 30 godzin] 

	4

		Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	2

		Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	2

		Uwagi: Zajęcia laboratoryjne odbywają się w Laboratorium Robotów i Manipulatorów (sala C205) oraz w Laboratorium Zrobotyzowanych Systemów Przemysłowych i Aktuatorów (sala C203/204).
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