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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Robotyka kooperatywna

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Systemy sterowania i robotyki ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

15 0 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 30

Liczba punktow ECTS

3

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr inz. Marta Drazkowska

email: marta.drazkowska@put.poznan.pl

tel. 61 665 2897

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy przedmiot powinien posiadac¢ podstawowgq wiedze z zakresu projektowania i
analizy uktadow regulacji automatycznej, problemdéw i zadan sterowania, syntezy uktadéw regulacji,
projektowania sprzezenia zwrotnego, posiadacé wiedze z zakresu robotyki, kinematyki i dynamiki
robotéw, modelowania uktadéw dynamicznych przy pomocy transmitancji oraz w przestrzeni zmiennych
stanu, podstawowg wiedze z zakresu planowania zadan wysokopoziomowych i generowania trajektorii;
powinien posiada¢ podstawowgq wiedze z programowania, przynajmniej w zakresie implementacji
wymaganych zagadnien. Ponadto student powinien umie¢ korzysta¢ z podstawowych technik
informacyjno-komunikacyjnych, umie¢ pozyskiwac informacje ze wskazanych zrodet, a takze powinien
wykazywac gotowos¢ do podjecia wspotpracy w ramach zespotu.
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Cel przedmiotu

Poszerzenie zagadnien zwigzanych z projektowaniem zaréwno konstrukcji manipulatoréow jak i
algorytmow sterowania, o zagadnienia zwigzane z kooperacjg miedzy robotami oraz interakcji cztowiek-
robot; omoéwienie problemdw zwigzanych z pracg robotéw w srodowisku nieustrukturyzowanym, w
bliskim otoczeniu cztowieka; przedstawienie przyktadowych zastosowan robotyki kooperatywnej z
gtéwnym naciskiem na zastosowania medyczne; wprowadzenie i omdwienie sposobow realizacji
wysokopoziomowego planowania zadan robotéw wspodtpracujgcych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma wiedze z zakresu wykorzystania zaawansowanych systeméw pomiarowych stosowanych dla
robotow kooperatywnych - [K2_W6]

2. ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systeméw adaptacyjnych — [K2_W9]

3. ma uporzagdkowang i pogtebiong wiedze w ramach wykorzystania robotyki w otoczeniu cztowieka
(kooperacja z cztowiekiem, zastosowania medyczne) - [K2_W10]

4. ma wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych aspektow dziatalnosci inzynierskiej oraz mozliwosci
zastosowania ich w medycynie - [K2_W14]

Umiejetnosci
1. potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw robotycznych oraz zaplanowac
i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng; - [K2_U9]

2. potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych projektowanie zrobotyzowanych
systemow kooperatywnych dostrzegac ich aspekty pozatechniczne - [K2_U14]

3. potrafi oceni¢ przydatnos¢ i mozliwos¢ wykorzystania nowych osiggnieé (technologii) w zakresie
robotyki kooperatywnej - [K2_U16]

4. potrafi zaprojektowac i zrealizowaé ztozony system sterowania manipulatora uwzgledniajgc aspekty
pozatechniczne - [K2_U23]

Kompetencje spoteczne
1. posiada Swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w
tym jej wptyw na cztowieka i zwigzang z tym odpowiedzialno$é za podejmowane decyzje - [K2_K2]

2. posiada swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania - [K2_K3]

3. posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac - [K2_K4]

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:
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1. W zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektdw ksztatcenia realizowane jest poprzez ocene
wiedzy studentéw podczas pisemnego zaliczenia koricowego. Kolokwium sktada sie z 10 pytan
otwartych. Ocena dostateczna z kolokwium wymaga zdobycia ponad potowy maksymalnej liczby
punktéow. Wynik kolokwium determinuje wraz z oceng z projektu ocene koricowg z przedmiotu, przy
czym ocena z kolokwium jest wazona z wspoéfczynnikiem 0,6 a ocena z projektu z wspdétczynnikiem 0,4.

2. W zakresie zajec projektowych weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest
poprzez biezgcy ocene postepdéw przy realizacji projektu, a takze przez koricowg ocene wykonanego
projektu, uzyskang na podstawie pisemnego raportu z realizacji postawionego zadania oraz oceny z
odpowiedzi na merytoryczne pytania zwigzane z wykonywanym zadaniem.

Tresci programowe
Program przedmiotu obejmuje nastepujace zagadnienia:

1. Zagadnienia wstepne. Definicja i charakterystyka robotyki kooperacyjne;j. Klasyfikacja struktur
kooperacyjnych. Przyktadowe realizacje kooperacji robotow. Wyzwania i kierunki rozwoju dziedziny.

2. Bezpieczenstwo w konstrukcji. Normy i wymagania dotyczgce bezpiecznych zastosowan robotéw
wspotpracujacych. Ocena i ograniczenie ryzyka. Manipulatory z elastycznoscia (soft robotics).

3. Bezpieczenstwo w sterowaniu. Sterowanie impedancyjne, sitowe sprzezenie zwrotne. Sterowanie
manipulatoréow elastycznych. Sterowanie reakcyjne.

4, Planowanie zadan kooperacyjnych. Wspoétpraca stacjonarnych agentdéw, na przyktadzie dwdéch
manipulatoréw. Wspétpraca agenta stacjonarnego z robotem mobilnym, na przyktadzie manipulatora
mobilnego KUKA youBot.

5. Roboty kooperacyjne w rehabilitacji i medycynie. Standardowe zadania robotyki w medycynie.
Przyktadowe zastosowania robotéw medycznych. Roboty precyzyjne, konstrukcje redundantne.

6. Interakcja cztowiek - robot. Charakterystyka HMI versus HRI. Podstawowe zadania i techniki
wspotpracy agentéw w nieustrukturyzowanym otoczeniu cztowieka.

7. Techniki percepcji maszyn. Generowanie zadan robotycznych wysokiego poziomu na podstawie
danych wizyjnych, dzwiekowych, EMG.

Metody dydaktyczne
1. wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana filmami prezentujgcymi istniejgce rozwigzania

2. zajecia projektowe: rozwigzywanie zadan badawczych, prezentacja wynikéw badan, dyskusja, praca w
zespole 2- lub 3-osobowym.

Literatura
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 30 1,0
kolokwium, testowanie programoéw poza zajeciami,
przygotowanie raportu koricowego)?!

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



