Dane ogodlne:

SYLABUS ZAJEC/GRUPY ZAJEC

Jednostka organizacyjna:

Katedra Automatyki i Robotyki

Kierunek studiow:

Automatyka i robotyka

Specjalnos¢/Specijalizacija:

Komputerowe systemy automatyki przemystowej

Nazwa zajec¢ / grupy zajec:

Podstawy robotyki

Course / group of courses:

Robotics Basics

Forma studiow:

stacjonarne

Nazwa katalogu:

WP-AR-I-21/22Z-KSAP

Nazwa bloku zaje¢:

Kod zaje¢/grupy zajec: 148570 Kod Erasmus:

Punkty ECTS: 5 Rodzaj zaje¢: fakultatywny

Rok studiow: 3 Semestr: 5

Rok Semestr Forma zaje¢ Liczba godzin Forma zaliczenia ECTS
LO 30 Zaliczenie z ocena 2
3 5
w 30 Egzamin 3
Razem 60 5
Koordynator: mgr. inz. Wojciech Switata

Prowadzacy zajecia:

Jezyk wyktadowy:

semestr: 5 - jezyk polski

Objasnienia:

Rodzaj zaje¢: obowigzkowe, do wyboru.

Forma prowadzenia zaje¢: W - wykiad, C - éwiczenia audytoryjne, L - lektorat, S — seminarium/ zajecia seminaryjne, CP - éwiczenia praktyczne (w tym
zajecia wf), CM - cwiczenia specjalistyczne (medyczne/ kliniczne), LO — ¢wiczenia laboratoryjne, LI - laboratorium informatyczne, ZTI - zajecia z technologii
informacyjnych, P — éwiczenia projektowe, ZT — zajecia terenowe, CT -éwiczenia terenowe na obozach programowych, SK - samoksztatcenie (i inne), PR -

praktyka zawodowa

Dane merytoryczne

Wymagania wstepne:

Student rozpoczynajgcy modut powinien posiada¢ podstawowe wiadomosci z zakresu podstaw automatyki, modelowania systeméw dynamicznych oraz
programowania obiektowego.

Szczegotowe efekty uczenia sie

p . — - . - . Kod efektu dla Sposob weryfikacji efektu
Lp. Student, ktéry zaliczyt zajecia, zna i rozumie/potrafi/jest gotowy do: Kierunku studiow uczenia sie

1 Zna i rozumie podstawowe pojecia zwigzane z robotyka. AR1_W02 €gzamin, Wykor]a_nle zadania,
ocena aktywnosci

2 Zna i rozumie dziatanie podstawowego ukitadu regulacji wykorzystywanego ARL W02 egzamin, wykonanie zadania,
w robotach. - ocena aktywnosci

Posiada wiedze zwigzana z opisem kinematyki potozenia i kinematyki egzamin, wykonanie zadania,
3 - , . ’ AR1_WO03 o
predkosci dla taricuchéw kinematycznych robotow. ocena aktywnosci

4 Posiada wiedze dotyczgca metod pozycjonowania i jezykdéw programowania ARL WO3 egzamin, wykonanie zadania,
robotow. - ocena aktywnosci
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5 Potrafi zaprojektowac i zrealizowac sterownik dla robota przemystowego. ARL WO3 egzamin, wykonanie zadania,
- ocena aktywnosci
6 Potrafi zrealizowaé, przy pomocy dostepnych narzedzi programistycznych ARL U02 egzamin, wykonanie zadania,
badania symulacyjne ukfadu regulacji robota - ocena aktywnosci
7 Potrafi zaprogramowac¢ dziatanie robota przemystowego z wykorzystaniem ARL U02 egzamin, wykonanie zadania,
dostepnego jezyka programowania. - ocena aktywnosci
8 Posiada wiedze dotyczaca metod pozycjonowania i jezykéw programowanial ARL UO3 egzamin, wykonanie zadania,
robotow. - ocena aktywnosci
9 Potrafi zaprojektowac i zrealizowac sterownik dla robota przemystowego. AR1 UO3 egzamin, wykonanie zadania,
- ocena aktywnosci
10 Zna role i potrzebe wykorzystania robotéw we wspoétczesnych systemach ARL KOL, AR1 K03 egzamin, wykonanie zadania
przemystowych. - -

Stosowane metody osiggania zaktadanych efektéw uczenia sie (metody dydaktyczne)

metody podajace (Prezentacja tresci ksztatcenia na wyktadzie w formie wyjasniania zagadnien teoretycznych oraz przeprowadzania przyktadowych
obliczen i innych metod rozwigzywania zagadnien praktycznych.), metody problemowe (Przedstawienie zadarn problemowych do samodzielnego
rozwigzania na laboratorium, pomoc studentom w ich rozwigzywaniu poprzez udzielanie odpowiednich wskazéwek, nadzér nad oprogramowaniem
komputerowym stosowanym przez studentéw (prawidtowa obstuga, pomoc w implementacji doradzanie w zakresie wyboru optymalnych rozwigzan).)

Kryteria oceny i weryfikacji efektéw uczenia sie

wiedza:
egzamin (Ocena egzaminu)
ocena aktywnosci (obserwacja aktywnosci w czasie wyktadu i ¢wiczeniach)
ocena wykonania zadania (ocena zadania na ¢wiczeniach laboratoryjnych)
umiejetnosci:
egzamin (Ocena egzaminu)
ocena aktywnosci (obserwacja aktywnosci w czasie wyktadu i ¢wiczeniach)
ocena wykonania zadania (ocena zadania na ¢wiczeniach laboratoryjnych)

kompetencje spoteczne:

egzamin (Ocena egzaminu)

ocena wykonania zadania (ocena zadania na ¢wiczeniach laboratoryjnych)

Warunki zaliczenia

Warunkiem zaliczenia laboratorium jest pozytywne zaliczenie kolokwiéw. Zaliczenie wyktadu na podstawie testu egzaminu.

Tresci programowe (opis skrécony)

Modut obejmuje zagadnienia z zakresu podstaw robotyki.

Content of the study programme (short version)

This module covers basics of robotics.

Tresci programowe

Liczba godzin

Semestr: 5

Forma zaje¢: wyktad

ruchu.

Wykiad:

1. Cele i zadania stawiane robotom przemystowym.

2. Doktadnos¢ i powtarzalnos¢ pozycjonowania.

3. Programowanie robotéw na przyktadzie manipulatora ,Dobot Magician”.

Pozycjonowanie w przestrzeni konfiguracyjnej.
6. Wykorzystanie narzedzia Robotics Toolbox.

4. Uklady pomiarowe potozenia i predkosci. Napedy robotow. Rodzaje przektadni. Chwytaki. Sposoby przenoszenia

5. Uklad sterowania robota — serwomechanizm. Wplyw rodzaju regulatora na doktadno$¢ pozycjonowania.

30

7. Zastosowanie narzedzia App Designer — do utworzenia formularza przeliczajgcego kinematyke robota.
8. Bezpieczenstwo w robotyce.
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9. Sposoby pozycjonowania i jezyki programowania robotow.

10. Przyktadowe roboty i ich jezyki programowania. 30
Forma zajec¢: €wiczenia laboratoryjne

Cwiczenia laboratoryjne:

1. Zajecia wprowadzajgce

2. Zapoznanie sie z programowaniem robota ,Dobot Magician”.

3. Projekt do zrealizowania z wykorzystaniem robota firmy Dobot.

4, Obstuga tasmociggu we wspétpracy z robotem. 20
5. Zaprojektowanie robota przy uzyciu narzedzia Robotics Toolbox.

6. Zapoznanie sie z programowaniem inteligentnej kostki EV3 Lego Mindstorms.

7. Obstuga robota z Dobot Magician z koncowka laserowa.

8. Wykorzystanie robota jako drukarki 3D.

Literatura

Podstawowa

J.Craig, Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie, WNT, Warszawa 1993

K.Koztowski, P.Dutkiewicz, M.Wréblewski, Modelowanie i sterowanie robotoéw, PWN, Warszawa 2003

Morecki, Knapczyk, Podstawy robotyki: teoria i elementy manipulatoréw i robotéw, WNT, Warszawa 2002

M.W.Spong, M.Vidyasagar, Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, Warszawa 1997

Uzupetniajgca

Dane jakosciowe

Przyporzadkowanie zajec¢/grup zaje¢ do dyscypliny naukowej/artystycznej

automatyka, elektronika i
elektrotechnika

Sposéb okreslenia liczby punktéw ECTS

Forma naktadu pracy studenta (udziat w zajeciach, aktywnos¢, przygotowanie sprawozdania, itp.)

Obciagzenia studenta [w godz.]

Udziat w zajeciach 60
Konsultacje z prowadzgcym 2
Udziat w egzaminie 2
Bezposredni kontakt z nauczycielem - inne 16
Przygotowanie do laboratorium, éwiczen, zaje¢ 20
Przygotowanie do kolokwioéw i egzaminu 20
Indywidualna praca wtasna studenta z literaturg, wyktadami itp. 20
Inne 10
Sumaryczne obcigzenie praca studenta 150
Liczba punktéw ECTS
Liczba punktéw ECTS 5
L. godzin ECTS
Zajecia wymagajace bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 20 27
L. godzin ECTS
Zajecia o charakterze praktycznym % 30
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1 godz = 45 minut; 1 punkt ECTS = 25-30 godzin

W sekcji ‘Liczba punktéw ECTS' suma punktéw ECTS zaje¢ wymagajgcych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego i o charakterze
praktycznym moze sie rozni¢ od tgcznej liczby punktéw ECTS dla zajeé/grup zajec.
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