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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu

Robotyka

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i Robotyka 3/5

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studidow
ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu

pierwszego stopnia angielski

Forma studiéw Wymagalnos¢

stacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
30

Cwiczenia Projekty/seminaria

30

Liczba punktéw ECTS

5

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Jarostaw Warczynski

email: jarslaw.warczynski@put.poznan.pl
tel. 61 665 2877
Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
1 Wiedza:

ma wiedze z matematyki niezbedng do:

analizy wtasnosci systemoéw dynamicznych, i ich numerycznej symulacji w dziedzinie czasu. [K1P_WO01
(P6S_WG)]

Ma wiedze w zakresie wybranych dziatéw fizyki niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk
fizycznych wystepujgcych w elementach i uktadach automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu.
K1P_WO02 (P6S_WG)]
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Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie mechaniki ogélnej niezbedna do
zrozumienia zasad modelowania i konstruowania prostych systeméw mechanicznych. [K1P_WO03
(P6S_WG)]

2 Umiejetnosci:

Potrafi pozyskiwaé informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada umiejetnosci
samoksztatcenia. [K1P_UO01 (P6S_UU)]

Potrafi opracowa¢ dokumentacje i przedstawic prezentacje wynikow dotyczacg realizacji zadania
inzynierskiego. [K1P_UO03 (P6S_UK)]

Potrafi skonstruowac algorytm rozwigzania prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowag,
przetestowac i uruchomi¢ go w wybranym srodowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla
wybranych systemoéw operacyjnych. [K1P_U10 (P6S_UW)]

3 Kompetencje spoteczne:

Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie innych osdb. [K1P_KO01 (P6S_KK)]

Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
mogg funkcjonowad, przestrzegania zasad e(tyki zawodowej i poszanowania réznorodnosci poglagdow i
kultur. [K1P_K04 (P6S_KR)]

Cel przedmiotu
Celem przedmiotu jest poznanie podstawowych wiadomosci niezbednych do zrozumienia zagadnien
sterowania i programowania robotéw oraz zdobycie ogdlnego rozeznania w zagadnieniach robotyzacji.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu
matematycznego, zasad dziatania oraz programowania robotéw manipulacyjnych; ma elementarna
wiedze z zakresu opisu matematycznego, wtasnosci oraz zasad dziatania i programowania prostych
robotéw mobilnych. [K1P_WOQ07 (P6S_WG)]

2. Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w zakresie struktur i zasad dziatania
analogowych i dyskretnych systeméw sterowania (w ukfadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem
zwrotnym) oraz liniowych i prostych, nieliniowych regulatoréw analogowych i cyfrowych. . [K1P_W16
(P6S_WG)]

3. Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teorie i metody w zakresie budowy, zastosowania i
sterowania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki. [K1P_W19 (P6S_WG)]
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4, Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i
robotyki. [K1P_W21 (P6S_WG)]

Umiejetnosci

1. Potrafi wyznaczac i postugiwac sie modelami prostych uktadéw elektromechanicznych i
wybranych proceséw przemystowych, a takze wykorzystywac je do celdw analizy i projektowania
uktadéw automatyki i robotyki. [K1P_UOQ5 (P6S_UW)]

2. Posiada podstawowe umiejetnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotow
manipulacyjnych; potrafi utworzyé, przetestowac i uruchomié prosty program ruchu dla manipulatora
przemystowego; potrafi rozwigzaé podstawowe zadania zwigzane z kinematyka robotéw. [K1P_UO08
(P6S_UW)]

3. Potrafi dobra¢ rodzaj i parametry uktadu wykonawczego, uktadu pomiarowego, jednostki
sterujgcej oraz modutéw peryferyjnych i komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonadé
ich integracji w postaci wynikowego systemu pomiarowo-sterujgcego. [K1P_U17 (P6S_UW)]

4, 3. Potrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw
automatyki i robotyki. [K1_U21 (P6S_UW)]

Kompetencje spoteczne

1. Jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
doksztatcania sie — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych, potrafi inspirowac i
organizowac proces uczenia sie innych oséb. [K1P_K01 (P6S_KK)]

2. Posiada swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej
w tym jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje. [K1P_K02
(P6S_KK)]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposdb:
Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:

Ocena formujaca
a) w zakresie wyktadoéw:
na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wykfadach,

Ocena podsumowujgca w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia
realizowane jest przez:

i. ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym z wyktadu

ii. ocene wiedzy i umiejetnosci na podstawie indywidualnego omdwienia wynikéw z egzaminu
pisemnego (dodatkowe pytania kontrolne),
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b) w zakresie ¢wiczen weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

i. ocene przygotowania studenta do poszczegdlnych ¢wiczen audytoryjnych oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych (dany cykl ¢wiczen laboratoryjnych poprzedza
sprawdzian czyli tzw. wejsciéwka) ,

ii. ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne), premiowanie przyrostu umiejetnosci
postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

iii. ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg efektow ksztatcenia poprzez dwa pisemne
kolokwia.

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos¢ podczas zajeé, a szczegdlnie za:

i. omoéwienia dodatkowych aspektow zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,
iii. uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

iv. wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentdw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tresci programowe

Wyktad: Zaleznosci rézniczkowe manipulatora. Transformacje predkosci i przyspieszen konfiguracyjnych.
Model dynamiki manipulatora: Zadanie proste i odwrotne dynamiki manipulatora. Statyka
manipulatora. Ukfady sterowania robotéw: Niezalezne sterowanie weztami. Sterowanie punktowe.
Sterowanie ciggte. Sterowanie z algorytmem odwrotnej dynamiki manipulatora. Sterowanie z
kompensacja interakcji dynamicznych. Oddziatywania sitowe robota ze srodowiskiem: Sterowanie
podatnoscig. Sterowanie sitg z wewnetrzng petlg potozeniowa. Sterowanie sitg z wewnetrzng petla
predkosciowga. Hybrydowe sterowanie sifg i potozeniem Sterowanie impedancyjne.

Cwiczenia: Transformacje predkosci i przyspieszen, analiza wptywu interakcji dynamicznych na
zachowanie robota. Statyka manipulatora: sity i momenty wywierane na srodowisko. Analiza uktadéw
sterowania robotéw.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja tradycyjna ilustrowana licznymi przyktadami rozwigzywanymi na tablicy.
2. Cwiczenia audytoryjne: rozwigzywanie zadan, studium przypadkéw.

Literatura

Podstawowa
Lynch, K,M. and Park, F.C.: Modern Robotics Mechanics, Planning, and Control. Cambridge University
Press, 2017
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2. Spong, M. W., M. Vidysagar: Robot dynamics and control. John Wiley & Sons, 2008.
3. Craig, J. J. : Introduction to Robotics: Mechanics and Control, Pearson, 3rd Edition, 2005
4, Niku, S.B.: Introduction to Robotics: Analysis, Control, Applications, 3rd Edition, J.Wiley, 2019.

Uzupetniajaca
Kurdila, A. J., Pinhas Ben-Tzvi: Dynamics and Control of Robotic Systems. John Wiley and Sons Ltd.,
2019.

McKerrow, Ph. J.: Introduction to Robotics, Addison-Wesley 1991.

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

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 150 5,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 60 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 90 3,0
zajec laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do
kolokwiéw/egzaminu, wykonanie projektu)*

! niepotrzebne skresli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



