Zatgcznik 2 do WSZJK (P1)

KARTA PRZEDMIOTU DLA NABORU 2023/2024

FORMA: STUDIA STACJONARNE

INFORMACJE OGOLNE

1.Nazwa przedmiotu Podstawy robotyki

2. Nazwa kierunku Informatyka

3. Poziom studiow studia pierwszego stopnia

4. Liczba punktéw ECTS 4
5. Liczba godzin w semestrze
semestr w cw lab/lek pri/zp prk
I 9 18
6. Jezyk wyktadowy polski
7. Wyktadowca dr inz. Marta Chodyka, mgr inz. Jarostaw Wetoszka, mgr inz. Piotr Lichograj
INFORMACIJE SZCZEGOLtOWE
8. Wymagania wstepne

1. Posiadanie wiedzy i umiejetnosci z matematyki, pozwalajgce na rozwigzywanie probleméw

inzynierskich

2. Posiadanie wiedzy z zakresu fizyki

9. Cele przedmiotu

C1 Przekazanie studentom istotnej wiedzy z robotyki, w zakresie kinematyki i dynamiki

manipulatoréw

C2 Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemdw inzynierskich zwigzanych z

programowaniem i sterowaniem pracg urzgdzen przemystowych

C3 Ksztattowanie u studentdw umiejetnosci pracy zespotowej przy rozwigzywaniu zadan inzynierskich z

uwzglednieniem bezpieczenstwa pracy

10. Efekty uczenia sie w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spotecznych

Student, ktéry zaliczyt przedmiot:

odniesienie do kierunkowych
efektéw uczenia sie

WIEDZA

K_WO03, K_W04, K_W05

EUO1 Posiada wiedze w zakresie robotyki i sterowania robotami.
EUO2 Posiada wiedze z zakresu podstaw kinematyki robotéw K W03, K W04, K W05
przemystowych - - -
UMIEJETNOSCI
EUO3  Potrafi oprogramowaé podzespoty robotéw K_U01, K_U02, K_U04
potrafi wykresli¢ charakterystyke czestotliwosciowg otwartego
EUO4 uktadu sterowania, przeprowadzic¢ interpretacje K_U01, K_U02, K_U04

wynikéw i ewentualnie skorygowac nastawy algorytmu sterowania
lub skorygowac nastawy istniejgcego uktadu regulacji

KOMPETENCJE SPOLECZNE




potrafi konstruktywnie wspotpracowac w grupie projektowe;j

EU05 L .
rozwigzujacej zlecone zadania

K_K01, K_K03, K_K04

11. Tresci programowe

Forma zajeé — wyktady/ ¢wiczenia/laboratoria/zajecia praktyczne itp.

Wykfady:
1. Proste i odwrotne zadanie kinematyki - omdwienie kinematyki bryty sztywnej z uwzglednieniem
macierzy rotacji i translacji, interpelacja zapisu macierzowego kinematyki,
omdwienie macierzy transpozycji i zastosowanie jej do opisu prostej i odwrotnej kinematyki,
tancuch kinematyczny, stopnia swobody,
Opis trajektorii ruchu ramion robota w przestrzeni,
Sterowanie silnikami pradu statego,
Metody pomiarowe i czujniki stosowane w robotyce,

NowusewN

Roboty mobilne.

Laboratorium:
1. Programowanie elementdéw robotdéw (wigcznik, czujnik odlegtosci, koloru, silnik krokowy, silnik DC,

kamera, panel HMI oraz podzespoty peryferyjne),

Programowanie i analiza pracy robotéw z wykorzystaniem oprogramowania Matlab,
Mozliwosci robotow piecio/szescioosiowych w praktyce,

Programowanie robotéw w jezyku Python,

vk wnN

Wykonanie praktyczne rzeczywistego projektu mini fabryki.

12. Narzedzia/metody dydaktyczne

1. Zestawy komputerowe wraz z podzespotami do konstrukcji robotéw

2. Roboty dydaktyczne z funkcjg rysowania, grawerowania, druku 3D, chwytaka mechanicznego i
podcisnieniowego oraz przenosnik tasmowy z czujnikiem odlegtosci i koloru

3. Tablica multimedialna/projektor

13. Sposoby oceny (czastkowe, koricowe )

1. Obecnos¢ na zajeciach

2. Zaliczenie pisemne czesci wyktadowej

3. Zaliczenie zadan realizowanych na laboratoriach

4. Sprawozdania z wykonanych laboratoriéw

14. Obcigzenie pracg studenta

Forma aktywnosci liczba godzin
1. Zajecia z bezposrednim udziatem nauczyciela oraz konsultacje 46
2. Naktad pracy studenta 54
suma 100
liczba punktow ECTS 4

15. Literatura

Literatura podstawowa:

1. Kaczorek T.: Podstawy teorii sterowania. WNT, Warszawa 2006

2. L.Joseph, Nauka robotyki z jezykiem Python,Helion, Gliwice 2016

Literatura uzupetniajaca:

1. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W.: Modelowanie i sterowanie robotow. PWN, Warszawa
2012

2. F.Rico, A Concise Introduction to Robot Programming with ROS2, CRC Press, 2022

3. Broel -Plater B.: Uktady wykorzystujgce sterowniki PLC : projektowanie algorytmoéw sterowania. PWN,
Warszawa 2009




16. Formy oceny — szczegoty

Ocena stopnia osiggnietych przez studenta efektéw uczenia sie nastepuje wg ponizszych kryteriow:
5.0 — zaktadany efekt uczenia sie zostat osiggniety bez zastrzezen

4.5 — zaktadany efekt uczenia sie zostat osiggniety z pojedynczymi brakami/btedami

4.0 — zaktadany efekt uczenia sie zostat osiggniety z nielicznymi brakami/btedami

3.5 — zaktadany efekt uczenia sie zostat osiggniety z wieloma brakami/btedami

3.0 — zaktadany efekt ksztatcenia zostat osiggniety z licznymi i istotnymi brakami/btedami (minimalnie
wymagany poziom osiggniecia efektu)

2.0 — zakfadany efekt uczenia sie nie zostat osiggniety

17. Inne przydatne informacje o przedmiocie

1. Bezposrednich informacji o problematyce zajec i tresciach programowych udziela Prowadzacy w trakcie
zajec i podczas konsultacji

2. Zajecia odbywac sie bedg w Akademii Bialskiej im. Jana Pawta

3. Zajecia odbywac sie beda zgodnie z aktualnym planem zaje¢

4. Konsultacje odbywaé sie bedg zgodnie z obowigzujgcym terminarzem




