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Imig, nazwisko i stopien naukowy koordynatora przedmiotu: dr hab. inz. Marek Gawrysiak, prof.PWSIP

Imiona, nazwiska, stopnie naukowe cztonkow zespotu dydaktycznego: dr hab.inz. Marek Gawrysiak,
mgr inz. Mateusz Zalewski

Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

dr hab.inz. Marek Gawrysiak
mgr inz. Mateusz Zalewski

Wymagania wstepne’
Student posiada podstawowe wiadomosci z zakresu matematyki, mechaniki ogolnej, obstugi komputera z
oprogramowaniem komputerowym i programowania.

Metody dydaktyczne oraz ogdélna forma zaliczenia przedmiotu:
Wyktad: tradycyjny/z prezentacjg multimedialng/ problemowy/konwersatoryjny/ z elementami aktywizacji studentow
Laboratorium: praca indywidualna / zadania praktyczne na stanowiskach laboratoryjnych ze sprzgtem

Udziat oceny 7 danej formy zaje¢ w ocenie konicowej 7 przedmiotu:
Wyktad: 50 %

Laboratorium: 50%

Formy zaliczenia przedmiotu:
Ocena z egzaminu/ocena (zaliczenie) sprawozdan laboratoryjnych

Wyktad: 100% egzamin pisemny z pytaniami (zadaniami) otwartymi

Laboratorium: rozwigzywanie zadan praktycznych przy komputerze i na rzeczywistych robotach/opracowanie
dokumentacji w formie sprawozdania

Przewiduje si¢ przeprowadzenie egzaminu zerowego pisemnego w formie testu z pytaniami otwartymi. Do egzaminu
zerowego moga przystapic¢ studenci, ktorzy uzyskali zaliczenie z laboratorium.

Liczba godzin zaje¢ z podzialem na formy prowadzenia zajeé:

Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

Wyktad — 30 godz. Laboratorium — 30 godz.

Forma zajeé Pelny opis przedmiotu:

Robot w konteks$cie automatyzacji procesow.

Wyklady

Kiedy maszyna staje si¢ robotem?




Robot jako system komputerowy: rgka robota, manipulator; zmysty robota, sensoryka; procesy
rownolegle; wzajemne oddziatywanie sensorow; jezyki programowania robotow.

Robot jako konstrukcja mechaniczna: kinematyczna budowa robota; napedy i systemy
pomiarowe; kalibracja i testowanie robota.

Sterowanie robotow: programowe, sensorowe.

Projektowanie trajektorii.

Stacjonarne Niestacjonarne

Razem 30 godz. Razem

Laboratorium

Zajecia organizacyjne, szkolenie BHP oraz szkolenie z udzielania pierwszej pomocy,
instruktaz laboratoryjny stanowiskowy.

Wprowadzenie do symulatora zrobotyzowanych komoérek roboczych — RobLab.

Tworzenie komorki roboczej oraz programowanie zdania paletyzacji z wykorzystaniem
sktadni jezyka [Melfa Basic IV.

Programowanie zadan robota z wykorzystaniem warunkow logicznych w jezyku Melfa Basic.

Modelowanie struktur kinematycznych robotow przemystowych w symulatorze RobLab
(gtéwnie robot kartezjanski).

Potaczenie symulatora RobLab z rzeczywistymi robotami.

Programowania zadania wspotpracy dwoch robotow z wykorzystaniem komend ruchu z
punktami po$rednimi oraz opdznieniami czasowymi.

Dobdr i1 badanie efektora koncowego robota przemystowego — program Chwytak.

Wprowadzenie do programowania robota Kawasaki FSO03N — Teach Pendant — zadanie ,,Pick
and Place”.

Badanie przestrzeni roboczej robota Kawasaki FSOO3N. Programowanie zadania spawania
skrzynki narzgdziowej z wykorzystaniem interpolacji liniowej za pomoca panelu
operatorskiego.

Programowanie ruchu robota Kawasaki FSO03N z wykorzystaniem interpolacji kolowe;.

Programowanie robota Kawasaki FSO03N w programie PC Roset Light — pierwsze kroki.

Programowanie ruchu robota z wykorzystaniem zaawansowanej sktadni jezyka AS.

Programowanie zadania uktadania elementow tablicy w ksztalcie macierzy, zajgcia
zaliczajace.

Stacjonarne Niestacjonarne

Razem 30 godz. Razem
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iteratura podstawowa:
M. Gawrysiak: Robot jako system komputerowy. www.pbc.biaman.pl
J. J. Craig: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i1 sterowanie, WNT, Warszawa 1995
J. Honczarenko: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, Warszawa 2004
K. Koztowski, P. Dutkiewicz: Modelowanie i sterowanie robotow, PWN, Warszawa 2012
M. W. Spong, M. Vidyasagar: Dynamika i sterowanie robotow, WNT, Warszawa 1997
E. Jezierski: Dynamika robotow, WNT, Warszawa 2006
T. Szkodny: Dynamika robotéw przemystowych, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2013
G. Kost: Programowanie robotéw przemystowych. PWN, Warszawa, 2000
Praca zbiorowa pod redakcja A. Moreckiego 1 J. Knapczyka: Podstawy robotyki. Teoria 1 elementy
manipulatoréw i robotow, WNT, Warszawa 1999




9. K. Tchon i inni : Manipulatory i roboty mobilne. Modele, planowanie ruchu, sterowanie. PLJ, Warszawa,
2000

10. J. Wawrzecki: Teoria Manipulatoréw, Wydawnictwo Politechniki L.6dzkiej, £.6dz 2007

11. M. Gawrysiak: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne, Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej,
Biatystok 1997

Literatura uzupelniajaca:

2. B. Heimann, W. Gerth, K. Popp: Mechatronika: komponenty, metody, przyktady, PWN, Warszawa 2013

3. A. Morecki, J. Knapczyk, K. Kedzior: Teoria mechanizmoéw i manipulatoréw. Podstawy i przyktady
zastosowan w praktyce, WNT, Warszawa 2002

4. Bazy biblioteki cyfrowej www.intechopen.com
5. ..... Hasta robotyka 1 mechatronika m.in. w Wikipedia 1 zasobach Internetu typu: Google Scholar
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obowigzujace przy
obstudze robotow

Praca wlasna studenta

- przygotowanie si¢ do egzaminu
- studiowanie literatury

- przygotowanie si¢ do ¢wiczen laboratoryjnych

- indywidualne rozwigzywanie przyktadow praktycznych na zajeciach
- przygotowanie indywidulanych sprawozdan z laboratorium

Wskazniki iloSciowe

Naklady pracy studenta zwiazane z
zajeciami':

Studia stacjonarne

Studia niestacjonarne

Liczba
godzin

Punkty
ECTS

Liczba
godzin

Punkty
ECTS

wymagajacymi bezposredniego

udzialu nauczyciela (np. wyktad,
¢wiczenia, konsultacje, egzamin,

zaliczenie)

65

2,41

niewymagajacymi bezposSredniego
udzialu nauczyciela(np. przygotowanie
do egzaminu,

opracowanie kazusu, przygotowanie do
¢wiczen itp.)

20

0,74

o charakterze praktycznym (np.
rozwigzywanie przyktadow
praktycznych na ¢wiczeniach,
przygotowanie projektu, indywidualne
rozwigzywanie przyktadow
praktycznych (case study)

30

1,11

Data opracowania:

Koordynator przedmiotu:

Podpis Koordynatora:

20.09.2018r.

Dr hab..in7. Marek Gawrysiak

i Suma punktéw ECTS obu nakladéw moze byé wieksza od ogdlnej liczby punktéw ECTS przypisanej temu przedmiotowi.




