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Karta (sylabus) modułu/przedmiotu
INFORMATYKA
Studia stacjonarne I stopnia
	Przedmiot: 
	Podstawy robotyki

	Rodzaj przedmiotu:
	Obieralny 

	Kod przedmiotu:
	IIS7.IIS.1

	Rok: 
	IV

	Semestr:
	7

	Forma studiów:
	Studia stacjonarne 

	Rodzaj zajęć i liczba godzin w semestrze:
	60

	Wykład
	30

	Laboratorium
	30

	Liczba punktów ECTS:
	3

	Sposób zaliczenia:
	Zaliczenie

	Język wykładowy:
	Język polski/angielski



	Cele przedmiotu

	C1
	Zapoznanie się z podstawowymi pojęciami i zagadnieniami z dziedziny robotyki 

	C2
	Zdobycie wiedzy i umiejętności z zakresu syntezy i analizy kinematyki oraz dynamiki manipulatorów 

	C3
	Pozyskanie wiedzy i umiejętności w obszarze planowania ruchu robotów 



	Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych kompetencji

	1
	Znajomość matematyki obejmującą: algebry, geometrię i analizy matematycznej w zakresie podstawowym 

	2
	Podstawowa wiedzę w zakresie teorii układów sterowania



	Efekty uczenia się

	
	W zakresie wiedzy:

	EK 1
	Student ma podstawową wiedzę na temat budowy oraz obszarów zastosowań systemów robotycznych 

	EK 2
	Student ma wiedzę na temat typowych struktur kinematycznych i modeli dynamicznych robotów 

	EK 3
	Student zna struktury układów sterowania i podstawowe algorytmy sterowania stosowane w robotyce 

	
	W zakresie umiejętności:

	EK 4
	Student potrafi opisać kinematycznie manipulator szeregowy oraz rozwiązać dla niego zadanie kinematyki odwrotnej 

	EK 5
	Student potrafi zaplanować trajektorie ruchu manipulatora w sposób eliminujący możliwość powstawania kolizji 

	EK 6
	Student potrafi zrealizować prosty algorytm sterowania pozycją robota wraz z kompensacją grawitacji 

	
	W zakresie kompetencji społecznych:

	EK 7
	Student ma świadomość znaczenia wiedzy w rozwiązywaniu problemów poznawczych i praktycznych a także potrafi zasięgnąć opinii ekspertów w przypadku trudności z samodzielnym rozwiązaniem problemu inżynierskiego



	Treści programowe przedmiotu

	Forma zajęć – wykłady

	
	Treści programowe

	W1
	Podstawowe pojęcia i definicje, budowa i przegląd zastosowań robotów 

	W2
	Matematyczny opis położenia i orientacji, macierz przekształcenia jednorodnego, prędkość liniowa i kątowa

	W3
	Wprowadzenie do kinematyki manipulatorów, równania kinematyki, struktury kinematyczne manipulatorów, proste zadanie kinematyki

	W4
	Pojęcie jakobianu w robotyce 

	W5
	Kinematyka odwrotna

	W6
	Planowanie ruchu robotów 

	W7
	Opis dynamiki robotów

	W8
	Struktury sterowania i programowania robotów: sterowanie reaktywne, behawioralne, bazujące na modelu.

	W9
	Sztuczna inteligencja w robotyce

	W10
	System operacyjny robotów

	Forma zajęć – laboratoria

	
	Treści programowe

	L1
	Zasady wykonywania ćwiczeń laboratoryjnych, zachowanie bezpieczeństwa i higieny pracy podczas eksperymentów

	L2
	Kinematyka prosta w notacji D-H robotów szeregowych

	L3
	Kinematyka odwrotna robotów szeregowych

	L4
	Kompensacja grawitacji na przykładzie manipulatora 1 DOF

	L5
	Generacja trajektorii ruchu manipulatora szeregowego

	L6
	Generacja trajektorii ruchu platformy mobilnej

	L7
	Sterowanie pozycyjne manipulatorem 7DoF

	L8
	Sterowanie siłowe manipulatorem 2 DoF 

	L9
	Modelowanie i symulacja pracy robota w systemie ROS

	L10
	Planowanie trajektorii ruchu i unikanie kolizji w systemie ROS

	L11
	Podsumowanie zajęć, prezentacja wyników, ocena sprawozdań, dyskusja



	Metody dydaktyczne

	1
	Wykład z prezentacją multimedialną

	2
	Dyskusja tematyczna

	3
	Wykonywanie ćwiczeń laboratoryjnych



	Metody i kryteria oceny

	Symbol metody oceny
	Opis metody oceny
	Próg zaliczeniowy

	O1
	Ocena przygotowania teoretycznego do ćwiczeń laboratoryjnych
	51%

	O2
	Ocena zrealizowanych zadań w ramach ćwiczenia laboratoryjnego 
	51%

	O3
	Kolokwium końcowe z wykładu
	51%



	Literatura podstawowa 

	1
	Morecki A., Knapczyk J., Podstawy robotyki, WNT, 1996. 

	2
	Spong  M. W.,   Vidyasagar M.:   Dynamika  i   sterowanie  robotów,   WNT, Warszawa, 1997

	3
	[bookmark: _GoBack]Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1995

	4
	Kozłowski K., Dutkiewicz P., Wróblewski W.: Modelowanie i sterowanie robotów, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2012 

	Literatura uzupełniająca

	1
	Jezierski E., Dynamika robotów, WNT , 2006.

	2
	Siciliano B., Sciavicco L., Villani G., Oriolo G., Robotics: Modelling, Planning and Control, Springer 2009. 

	3
	Tchoń K., Mazur A., Dulęba I., Hossa R., Muszyński R.: Manipulatory i roboty mobilne, Akademicka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa, 2000



	Obciążenie pracą studenta

	Forma aktywności
	Średnia liczba godzin na zrealizowanie  aktywności

	Godziny kontaktowe z wykładowcą, w tym:
	60

	  udział w wykładach
	30

	  udział w laboratoriach
	30

	Praca własna studenta, w tym:
	15

	przygotowywanie się do zajęć laboratoryjnych
	10

	przygotowanie się do zaliczenia
	5

	Łączny czas pracy studenta
	75

	Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu
	3



	Macierz efektów uczenia się

	Efekt 
uczenia się
	Odniesienie danego efektu uczenia się do efektów zdefiniowanych dla kierunku studiów
	Cele 
przedmiotu
	Treści 
programowe
	Metody dydaktyczne
	Metody oceny

	EK 1
	I1A_W04
I1A_W11
	C1
	W1
	1, 2
	O3

	EK 2
	I1A_W01
I1A_W02
I1A_W03
	C2
	W2, W3, W4, W5, W7
	1
	O1, O3

	EK 3
	I1A_W01
I1A_W02
I1A_W22
	C3
	W6, W8, W9, W10
	1
	O1, O3

	EK 4
	I1A_U03
I1A_U09
I1A_U13
I1A_U16
	C2
	W3, W4, W5, L2, L3, L9
	3
	O1, O2

	EK 5
	I1A_U04
I1A_U11
I1A_U12
	C3
	W6, L5, L6, L10
	3
	O1, O2

	EK 6
	I1A_U04
I1A_U09
I1A_U11
I1A_U12
I1A_U13
I1A_U15
I1A_U16
	C2, C3
	W8, W9, W10, L4, L7, L8
	3
	O1, O2

	EK7
	I1A_K02
	C1, C2, C3
	W1, L1, L11
	2
	O1, O3




	Autor programu:
	Dr inż. Adam Kurnicki

	Adres e-mail:
	a.kurnicki@pollub.pl

	Jednostka organizacyjna:
	Katedra Automatyki i Metrologii
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