KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: Podstawy robotyki (AiRAu>SI5-PR-19)
Nazwa w jezyku polskim:
Nazwa w jez. angielskim:  Fundamentals of robotics

Dane dotyczgce przedmiotu:

Jednostka oferujaca przedmiot: Wyadziat Automatyki, Elektroniki i Informatyki
Przedmiot dla jednostki: Politechnika Slgska

Domysiny typ protokotu dla przedmiotu:

ZAL

Jezyk wyktadowy:

polski

Strona WWW:

https://platforma2.polsl.pl/raul/course/view.php?id=53

Skrécony opis:

Celem przedmiotu jest zapoznanie stuchaczy z podstawowymi metodami opisu potozenia i orientacji ciata sztywnego, kinematyki i
dynamiki robotéw przemystowych oraz mobilnych, planowania trajektorii i reprezentacji otoczenia, w ktérym poruszajg sie roboty. Na
podstawie wiadomosci wstepnych stuchacze zapoznajg sie ze sposobami wykorzystywania réznych czujnikéw do planowania ruchéw
robotéw oraz projektowania uktadéw sterowania z wykorzystaniem regulatorow. W trakcie wyktadu beda réwniez przedstawione popularne
pakiety oprogramowania stuzace do symulacji zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych.

Opis:

Wykiad:

Wprowadzenie do przedmiotu. Omowienie tematyki i zakresu materiatu realizowanego podczas wyktadow, éwiczen tablicowych i zajec
projektowych. Warunki zaliczenia przedmiotu.

Opis przestrzenny i przeksztalcenia. Postacie jednorodne: wektora zwigzanego i swobodnego, uktadu wspoétrzednych, przeksztalcenia
podstawowe, przeksztatcenia ztozone: wzglednos¢ przeksztatcen i przeksztalcenie odwrotne, wspétrzedne katowe, podprzestrzenie
potozen i orientacji podstawowych uktadéw wspotrzednych.

Podstawowe rodzaje potgczen ruchowych wystepujgcych w robotach manipulacyjnych. Podziat potaczen ruchowych ze wzgledu na rodzaj
wykonywanego ruchu. Metoda tworzenia schematow kinematycznych na przyktadzie prostych robotéw manipulacyjnych, zapis
Hartenberga-Denavita, uktady wspoétrzednych manipulatora, graf przeksztatceri manipulatora, zadanie proste kinematyki manipulatoréw.
Przyktady zadania prostego dla manipulatoréw o dwdch i trzech stopniach swobody.

Zadanie odwrotne kinematyki manipulatoréw. Metody rozwigzan zadania odwrotnego kinematyki, rownania kluczowe manipulatora i ich
interpretacja.

Predkosci i sity statyczne. Jakobiany i ich interpretacja, sity statyczne manipulatoréw, przeksztatcenia predkosci i sit statycznych
manipulatoréw, osobliwosci manipulatoréw i ich konsekwencje dla rozwigzan zadania odwrotnego kinematyki, predkosci i sit statycznych
manipulatorow.

Dynamika robota stacjonarnego: rownanie Eulera-Langrange’a robota ptaskiego i Puma, wyznaczanie energii kinetycznej i potencjalnej,
macierze bezwladnosci, przyktady obliczen dla robota ptaskiego. Przeksztatcenie macierzowego réwnania dynamiki do réwnania stanu.
Przyktady uktadoéw sterowania z wykorzystaniem regulatora PID.

Metody planowania trajektorii, modelowanie przebiegéw wspotrzednych naturalnych za pomoca krzywych sklejanych. Planowanie
trajektorii bezkolizyjnych. Wykorzystanie jakobianéw w planowaniu trajektorii robotéw.

Planowanie i sterowanie ruchem robotéw mobilnych: typy két, konfiguracja robotéw kotowych, kinematyka robotéw mobilnych, roboty
specjalne (np. inspekcyjne), sterowanie grupa robotow mobilnych, wykorzystanie informacji wizyjnej w sterowaniu, sterowanie na
podstawie sygnatéw pochodzacych z uktadéw sensorycznych.

Reprezentacje srodowiska zewnetrznego — otoczenie robota, dekompozycja przestrzeni zewnetrznej, jezyki programowania, wymogi i
struktury programéw, modele i sterowanie robotami wieloprzegubowymi, stabilnos¢ robotéw kroczacych, wzorce chodu.

Cwiczenia tablicowe:

. Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych. Wzgledno$c¢ przeksztatcen.

. Katy Eulera, wyznaczanie kata obrotu wokét dowolnego wektora.

. Obliczanie wsp6trzednych wybranych przestrzeni: kartezjanskich, cylindrycznych i sferycznych.
. Wyznaczanie kinematyki prostej wybranych manipulatoréw.

. Zadanie odwrotne kinematyki.

. Wyznaczanie macierzy jakobianowej.

. Wyznaczanie predkosci cztonéw przyktadowego manipulatora.

~No o WNE

ECTS: 4

Suma godzin: 100h (kontaktowa 50h / praca wiasna 50h)

Wyktad 30h

Cwiczenia tablicowe: 15h

Inne: omdwienie zagadnien kolokwium zaliczeniowego, oméwienie organizacji przedmiotu 5h

Praca wtasna studenta: przygotowanie do wyktadu, przygotowanie do ¢wiczen, przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego 50h
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Efekty uczenia sie:

Wiedza: Student zna i rozumie

1 Opis zadania prostego i odwrotnego kinematyki robotoéw oraz dynamiki robotéw (K1A_W14)

~NO OB~ WNE

Umiejetnosci: Student potrafi

2 Programowac roboty przemystowe w réznych systemach sterowania (K1A_U17)

3 Wyprowadzi¢ réwnania dynamiki oraz przeksztaici¢ je do postaci rownan stanu (K1A U15)
Metody i kryteria oceniania:

Cwiczenia tablicowe

Zaliczenie pisemne w postaci kolokwium.

Kryterium zaliczenia: minimum 60% poprawnych odpowiedzi.

Sylabus obowigzuje od semestru zimowego, roku akademickiego 2025/2026, a jego zawarto$¢ nie podlega zmianom w trakcie trwania
semestru
Punkty przedmiotu w cyklach:
<bez przypisanego programu>
Typ punktow Liczba Cykl pocz. Cykl kon.

Europejski System Transferu Punktéw (ECTS) 4 2021/2022-2
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