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12. Przynalezno$¢ do grupy przedmiotéw:

13. Status przedmiotu: obowigzkowy

14. Jezyk prowadzenia zajec¢: polski

15. Przedmioty wprowadzajace oraz wymagania wstepne: Zaklada sig, ze przed rozpoczgciem nauki
niniejszego przedmiotu student posiada przygotowanie w zakresie opisu potozenia i orientacji oraz kinematyki bryt
doskonale sztywnych. Do opisu potozenia uktadu wspotrzgednych student powinien umie¢ zastosowac zapis
wektorowy, a do opisu jego orientacji katy Eulera. Ponadto wymagana jest umiejetno$¢ opisu podstawowych
przeksztalcen (przemieszczenie, obrét) uktadow wspolrzednych za pomoca wspotrzednych wektorow i katow Eulera.

16. Cel przedmiotu: Celem przedmiotu jest przedstawienie: opisu kinematyki manipulatoréw o napedach
posrednich wspotczesnych robotow przemystowych serii IRB, Fanuc, Kuka, Mitsubishi, Adept, Kawasaki, Comau
itp., rozwigzan zadania odwrotnego kinematyki w postaci globalnej i rézniczkowej; jakobianow i osobliwo$ci
kinematycznych. Wiedza ta stanowi podstawe do projektowania oprogramowania sterownikéw wspotczesnych
robotow przemystowych, niezaleznego od producentéw robotdow, z uwzglednieniem informacji wizyjnej o stanie
otoczenia robotow.

17. Efekty ksztalcenia:®

Nr Opis efektu ksztatcenia Metoda Forma Odniesienie do
sprawdzenia | prowadzenia efektow
efektu zajec dla kierunku studiow
ksztatcenia
W1 | Zna zadania i struktury robotow przemystowych | Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_WO01B
oraz ich elementy funkcjonalne wyktadzie
W2 | Zna podstawowe pojecia: wspolrzedne Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_WO04A
wewnetrzne i zewngtrzne manipulatora, wyktadzie

kinematyka cztonéw manipulatora, chwytaka,
sitownikow; przestrzen robocza wlasciwa i
osiaggalna manipulatora.

W3 | Ma wiedz¢ w zakresie: stosowania macierzy Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_W01B
przeksztatcen jednorodnych do opisu cech wykladzie RAU_CyPhiS_WO04A
geometrycznych ruchu manipulatora,
interpretacji elementow macierzy jednorodnych
opisujacych ruch poszczegdlnych cztonow i
sitownikow.

W4 | Zna rodzaje i wlasno$ci robotéw, konstrukcje Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_WO06A
manipulatoréw robotéw oraz metody doboru ich | wyktadzie
parametrow do realizacji zadan.

! nalezy wskaza¢ ok. 5 — 8 efektow ksztalcenia



Ul | Potrafi okresli¢ zadania stawiane robotowi, oraz | Dyskusja na WT,WM | RAU_CyPhiS_U19
opracowa¢ matematyczny opis kinematyki tego | wyktadzie
zadania.

U2 | Potrafi wyznaczy¢ opis kinematyki prostej Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_U19
manipulatora odpowiadajacy zadanemu do wyktadzie
realizacji zadania.

U3 | Posiada umiejetnosci rozwigzywania zadania Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_U20
odwrotnego kinematyki manipulatorow dla wyktadzie
zadanego do realizacji zadania.

K1 | Potrafi samodzielnie podejmowaé decyzje Dyskusja na WT, WM | RAU_CyPhiS_KO01
dotyczace najlepszych rozwiazan programowych | wykladzie

K2 | Potrafi zaprezentowac i obroni¢ zaproponowane WT, WM | RAU_CyPhiS_KO08
rozwigzanie programowe. RAU_CyPhiS_K09

18. Formy zaje¢¢ dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

W.: 10

19. Tresci ksztalcenia:

Wyklad. Wprowadzenie - zasady zaliczenia wyktadu, charakterystyka wyktadu. Posta¢ jednorodna zapisu wektora
swobodnego, zwigzanego i uktadu wspotrzednych. Jednorodny opis podstawowych przeksztalcen, takich jak
przemieszczenia i obrotéw, wektorow i uktadow wspotrzednych.

Zapis Denavita-Hartenberga dla manipulatoréw robotow przemystowych. Definicja wspotrzgdnych naturalnych,
sposob kojarzenia uktadow wspotrzednych z cztonami manipulatoréw, zgodnie z tym zapisem Denavita-Hartenberga.
Opis globalny kinematyki cztonéw na przyktadzie robota ABB IRB-1400.

Opis analityczny przestrzeni roboczej manipulatorow na przyktadzie robota ABB IRB-1400. Wyprowadzenie formut
stanowigcych globalne rozwigzanie zadania odwrotnego kinematyki manipulatora robota ABB IRB-1400. llustracja
konfiguracji osobliwych i formuty dajace rozwigzania globalne wielokrotne w tych konfiguracjach dla robota ABB
IRB-1400. Zastosowanie tych formut do rozwigzan zadania odwrotnego kinematyki wspoétczesnych robotow
przemystowych (serii: IRB, Fanuc, Kuka, Mitsubishi, Adept, Kawasaki, Comau itp.).

Interpretacja geometryczna rézniczki macierzy jednorodnej przeksztatcen. Definicja macierzy przeksztatcen
rozniczkowych i jej interpretacja geometryczna. Wzgledno$¢ przeksztatcen rozniczkowych. Ogolny opis rozniczkowy
kinematyki manipulatorow.

Jakobian manipulatoréw, posta¢ algebraiczna wyznacznika jakobianu, wspotrzedne naturalne konfiguracji
osobliwych, prosta metoda omijania konfiguracji osobliwych w oparciu o wczesniej obliczone wspotrzgdne naturalne.
Opis ten i metoda zostang przytoczone na przyktadzie robota ABB IRB-1400. Zastosowanie tego opisu i metody do
rozwigzan zadania odwrotnego kinematyki wspotczesnych robotéw przemystowych (serii: IRB, Fanuc, Kuka,
Mitsubishi, Adept, Kawasaki, Comau itp.).

20. Egzamin: nie. Zaliczenie na podstawie pisemnego sprawdzianu (3 zadania) na ostatnim wyktadzie.
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23. Naklad pracy studenta potrzebny do osiagniecia efektow ksztalcenia

Lp. Forma zajgc¢ Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta
1 Wyktad 10/5
2 Cwiczenia 0/0
3 Laboratorium 0/0
4 Projekt 0/0
5 Seminarium 0/0
6 Inne 5/5
Suma godzin 15/10

24. Suma wszystkich godzin: 25

25. Liczba punktéw ECTS:? 1

26. Liczba punktow ECTS uzyskanych na zajeciach z bezpo$rednim udzialem nauczyciela akademickiego: 1

27. Liczba punktow ECTS uzyskanych na zajeciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty): 0

26. Uwagi:

Zatwierdzono:

(data i podpis prowadzqcego) (data i podpis dyrektora instytutu/kierownika katedry/
Dyrektora Kolegium Jezykéw Obcych/kKierownika lub
dyrektora jednostki miedzywydziatowej)

2 1 punkt ECTS — 25-30 godzin.



