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Skrécony opis:

Celem przedmiotu jest uzyskanie wiedzy i umiejetnosci w zakresie podstaw teoretycznych, budowy i
dziatania robotéw przemystowych oraz ich wykorzystywania w zrobotyzowanych technologiach wytwarzania.
Student zapozna sie z konstrukcjg wybranych typow robotéw przemystowych, sposobem sterowania nimi
oraz ich programowania on-line i off-line. Student zdobedzie wiedze w zakresie kinematyki i dynamiki
manipulatoréw robotéw przemystowych oraz zasad planowania trajektorii. Przedmiot ma réwniez na celu
ksztattowanie odpowiedniej postawy studenta charakteryzujgcej sie aktywnoscig i samodzielnoscig w
realizacji zadah praktycznych zwigzanych z programowaniem robotéw przemystowych, umiejetnosci
rozwigzywania podstawowych probleméw z zakresu ich konstruowania, oraz zdolnoscig decyzyjna,
planistyczng i organizacyjna.

Short description:

Opis:

Tresci programowe
Wyktad:

Pojecia ogdlne, definicja, wielokryterialna klasyfikacja robotéw przemystowych oraz ich wiasciwosci
funkcjonalne. Przestrzen robocza, strefa zagrozenia — okreslenie jej wielkosci, zapewnienie $rodkow
bezpieczenstwa uzytkowania robotéw przemystowych. Mobilne roboty przemystowe — sposoby realizaciji
ruchu, rodzaje két, robot holonomiczny, przyktady rozwigzan.

Klasyfikacja par kinematycznych, ruchliwo$¢ i manewrowos¢ tahcucha kinematycznego manipulatora robota.
Schematy kinematyczne manipulatoréw robotéw przemystowych o strukturze szeregowej i rownolegtej.

Ogdlna budowa robota przemystowego oraz przeglad konstrukcji gtdbwnych elementéw manipulatoréw —
napedy (pneumatyczne, hydrauliczne, elektryczne), przektadnie oraz systemy sensoryczne (klasyfikacja,
budowa, dziatanie). Uktady statycznego wyréwnowazenia manipulatoréw. Czujniki i ograniczniki dla potrzeb
robotyki. Uklady pomiarowe potozenia i przemieszczenia — przeglad rozwigzan: resolwery, induktosyny,
cyfrowy pomiar potozenia ramion manipulatora — pomiary przyrostowe i bezwzgledne. Czujniki sity i momentu
obrotowego. Wykorzystanie systemow wizyjnych oraz skaneréw laserowych w robotyce. Efektory — rodzaje
oraz konstrukcje narzedzi roboczych manipulatoréw robotéw przemystowych. Chwytaki i ich zastosowania.
Rodzaje chwytania (ksztattowe i sitowe). Klasyfikacja i przeglad konstrukcji chwytakéw mechanicznych.
Uktady napedowe chwytakow mechanicznych. Chwytaki pneumatyczne i magnetyczne.

Uktady wspotrzednych stosowane w robotyce — rodzaje, cel ich wprowadzania.

Transformacje uktadéw wspotrzednych. Przeksztatcenie jednorodne — postacie macierzy jednorodnych —
postac¢ ogolna, jednorodne macierze translacji i rotacji. Notacja Denavita—Hartenberga — zasady wigzania
uktadow wspotrzednych. Katy Eulera w opisie cztondw wykonujgcych ruch kulisty. Proste i odwrotne zadanie
kinematyki potozenia (pozyc;ji), predkosci i przyspieszenia — charakterystyka, cel i sposoby rozwigzywania.
Model kinematyczny manipulatora. Wybrane przykiady rozwigzywania zadan kinematyki manipulatoréw o
réznej konfiguracji. Wyprowadzenie macierzy Jakobianowej manipulatoréw. Osobliwosci kisci i ramienia.
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Dynamika manipulatora. Roéwnania Eulera—Lagrange'a. Wyrazenia opisujgce energie kinetyczng i
potencjalng. Elementy dynamiki napedow.

Sposoby sterowania ruchem narzedzia. Generowanie (planowanie) i interpolacja trajektorii. Uktady
sterowania robota — struktura funkcjonalna uktadu sterowania. Tryby pracy robota przemystowego, program
uzytkowy. Sposoby programowania — programowanie on—line i off-line robotéw przemystowych.

Wykiad:

e stacjonarne: 30 h

e niestacjonarne: 18 h
Liczba punktow ECTS: 2
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Efekty uczenia sie:

Wiedza

Student posiada wiedze z zakresu konstrukcji manipulatorow robotéw przemystowych, ich struktury oraz
zagadnien zwigzanych z kinematyka manipulatorow,

Student ma podstawowg wiedze w zakresie napedow stosowanych w jednostkach kinematycznych, uktadéw
sterowania oraz programowania robotéw przemystowych.

Zna zasady rozwigzywania zadan kinematyki manipulatoréw robotéw przemystowych

Umiejetnosci

W oparciu o zatozenia projektowe umie dokonac¢ konfiguracji wyposazenia stacji zrobotyzowanej,
zaprogramowac oraz przeprowadzi¢ symulacje jej dziatania w srodowisku off-line,

Student potrafi samodzielnie oraz w zespole rozwigzywac¢ zadania praktyczne z zakresu sterowania i
programowania robotow przemystowych.
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Potrafi opisa¢ kinematyke prostg i odwrotng (pozycji, predkosci i przyspieszenia) oraz potrafi rozwigzywac
zadania z kinematyki manipulatorow

Kompetencje spoteczne

Student ma $wiadomos¢ ciaggtego pogtebiania swojej wiedzy oraz podgzania za rozwojem techniki
szczegolnie w aspekcie rozwigzywania problemow praktycznych,

Student wykazuje sie kreatywnoscig w rozwigzywaniu probleméw praktycznych w zakresie wykorzystania
robotéw przemystowych oraz konfiguracji stacji zrobotyzowanych.

Learning outcomes:

Metody i kryteria oceniania:

Wyktad

Zaliczenie w formie pisemnej (kolokwium zaliczeniowe)

Kryterium zaliczenia: cztery pytania punktowane w skali od 0 do 5 pkt — warunkiem zaliczenia jest uzyskanie
min. 11 pkt

Assessment methods and assessment criteria:

Przynaleznos$¢ do grup przedmiotéw w cyklach:
Element of course groups in various terms:

Opis grupy przedmiotow Cykl pocz. Cykl kon.
Course group description First term Last term
przedmioty obieralne 2022/2023

studia stacjonarne i niestacjonarne
stopien studiéw — dowolny
kierunek studiéw — dowolny,
semestr dowolny

elective courses

full-time and part-time studies
degree - any

field of study - any

semester - any
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