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studia drugiego stopnia
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ogolnoakademicki

Forma studiow

studia stacjonarne

Semestr / semestry

Przynalezno$¢ do grupy zajecé
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Status przedmiotu

obowigzkowy

- Llczba.g(?dZIn Liczba punktow
Forma zajec zajec
ECTS
dydaktycznych
Form_y realizacji zaje¢ dydaktycznych, Wyktad 30
wymiar, punkty ECTS
Cwiczenia 15 5.5
Laboratorium 30
zwigzany z prowadzong dziatalnoscig naukowg
z profilem studiéw | w dyscyplinie inzynieria mechaniczna, do ktérej | 5.5 ECTS
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rzedmiotu S stuzy zdobywaniu przez studenta kompetencji
P Z uprawnientami inzynierskich 55 ECTS
z dyscypling inzynieria mechaniczna 5.5 ECTS

Forma nauczania

Tradycyjna, zajecia zorganizowane w Uczelni / zajecia
realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na
odlegtos¢ / inne

Wymagania wstepne

wiedza 1 umiejetnosci z mechaniki ogolnej 1
matematyki na poziomie wyzszym (po studiach I
stopnia)
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC
DYDAKTYCZNYCH, WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Cl - wyksztalcenie u studenta umiejetnosci
zaawansowanego modelowania matematycznego i
fizycznego ztozonych struktur zrobotyzowanych

C2 - rozwini¢cie umieje¢tnosci budowania ztozonych
modeli symulacyjnych oraz umiejetnosci weryfikacji
ich poprawnosci a takze interpretacji wynikow

Tresci programowe:

Wyktad: Klasyfikacja 1 architektura uktadéw
robotycznych. Konstrukcja i mechanika robotow
przemystowych. Konstrukcja i mechanika robotow
mobilnych. Konstrukcja i mechanika robotow
specjalnych. Zaawansowane reprezentacje
geometryczne. Kinematyka uktadow robotycznych.
Dynamika uktadow robotycznych. Planowanie i
modelowanie trajektorii robotdow w przestrzeni
zlaczy 1 operacyjnej.

Cwiczenia 1 laboratoria: treSci programowe
powiazane sg w trescig wykladu i obejmuja: budowe
modeli matematycznych i fizycznych
zaawansowanych struktur robotycznych,
zaawansowang kinematyke i dynamike
manipulatoréw, analize jakobianéw i osobliwosci,
planowanie trajektorii i sterowanie dynamiczne -
zajecia z wykorzystaniem srodowiska
MATLAB/SIMULINK/SIMSCAPE/ROBOTICS
TOOLBOX

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

Metody dydaktyczne: wyktad informacyjny (metody
podawcze), ¢wiczenia przedmiotowe  (metody
praktyczne, ¢wiczenia rachunkowe), laboratoria
przedmiotowe (metody praktyczne wspomagane
komputerowo)

Rygor zaliczenia, kryteria oceny
osiggnietych efektow uczenia si¢, sposob
obliczania oceny koncowe;j:

Rygor zaliczenia: egzamin oraz uzyskanie zaliczenia
wszystkich wymaganych form zaje¢ przewidzianych
dla przedmiotu.

Kryteria oceny osiagnietych efektow uczenia sig¢:
ocenie podlega poziom opanowania wiedzy
teoretycznej, umiejetnosé rozwigzywania
problemow inzynierskich, poprawnos¢ wykonania
zadan praktycznych oraz osiagnigcie efektow
uczenia si¢ w przewidzianych formach zajec.

Sposdb obliczania oceny koncowej: ocena koncowa
ustalana jest na podstawie wyniku egzaminu oraz
ocen uzyskanych z pozostatych wymaganych form
zaje¢ okreslonych dla przedmiotu.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektéw kierunkowych i Metody weryfikacji efektow

formy zajeé

Opis efektow uczenia si¢ dla
przedmiotu (PEU)

Student, ktory zaliczyt
przedmiot (W) zna

Numer
efektu
uczenia si¢

uczenia si¢
I;‘I:l:? nkcl)JVgenia Forma SO Metody
ie (KEU) Zaied weryfikacji sprawdzania
Ve Jec (zaliczen) i oceny




i rozumie / (U) potrafi / (K)
jest gotow do:
Student zna i rozumie Wykta egzamin L
. egzamin pisemny
zaawansowane metody opisu d lub test
kinematyki i dynamiki K_WG02 sprawdzaiac
manipulatorow oraz zasady K_WG03 pra Jacy
W1 . . poziom
budowania modeli opanowania
matematycznych dla P
. wiedzy
réznorodnych struktur teoretycznei
mechanicznych robotow. yczney.
Student potrafi opracowaé opis Cwicze zaliczenie ocena Yvykonanla
nia / na ocene ¢wiczen
matematyczny ruchu‘ robota} Labora laboratoryjnych
(z)irr?tze retolz; zeéprowadzww nik; K_UW01, torium poprawnosci
u1 rpret YRIRL - kuwo2 realizacji zadan,
symulacji komputerowej sprawozdafi oraz
dzialania jego mechanizmu w wynikow
celu  oceny  poprawnosci uzy skanvch
parametréw konstrukcyjnych. po)cllczas);aj o
Cwicze zaliczenie ocena wykonania
o . nia / na ocen¢ ¢wiczen
Student ~ 'ma  Swiadomosc Labora laboratoryjnych,
konieczno$ci opierania si¢ na : =
rzetelnej wiedzy technicznej i torium poprawnosel
K1 . . . K_KKO02 realizacji zadan,
naukowej przy rozwigzywaniu - sprawozdafi oraz
probleméw z zakresu Vf nikéw
mechaniki robotow. uz};/ skanych
podczas zajgc.

Literatura i pomoce naukowe

1.
2.

© N gk

10.

11.

12.

Blajer W.: Metody dynamiki uktadéw wieloczionowych,

Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K.: Teoria mechanizméw i manipulatoréow: podstawy i przyktady
zastosowanh w praktyce, WNT 2002

Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT 2004

Craig John J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT 1993

Spong M., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotéw, WNT 1997

Fraczek J., Wojtyra M.: Kinematyka uktadéw wielocztionowych. Metody obliczeniowe, WNT 2008
Koztowski K., Dutkiewicz P., Wrdblewski W.: Modelowanie i sterowanie robotéw, PWN 2003
Giergiel M. J., Hendzel Z., Zylski W., Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych, PWN
2002

Tchon K. i in.: Manipulatory i roboty mobilne : modele, planowania ruchu, sterowanie, Akademicka
Oficyna Wydawnicza PLJ Warszawa 2000

Russel K., Shen J. Q., Sodhi R. S.: Kinematics and dynamics of mechanical systems.
Implementation in MATLAB and Simscape Multibody, CRC Press

Lynch K., Park F.C.: Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control, Cambridge University
Press 2017

Siciliano B. i in.: Robotics: Modelling, Planning and Control, Springer 2010

Naktad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektéw uczenia sie — bilans punktéw ECTS

Obcigzenie studenta [h]
Udziat w zajeciach/aktywno$¢ Zajgcia bez Zajecia
nauczyciela-praca dvdakivesne
wiasna studenta (ZBN) y Y
Udziat w wyktadach/éwiczeniach/laboratoriach X 75h
Przygotowanie do wyktadéw/¢wicz/lab 62 h X
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 62h/25ECTS 75h/3 ECTS




Punkty ECTS za przedmiot ‘ 55ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentéw ze szczegdinymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych, okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektow uczenia
sie dostosowuje sie odpowiednio do indywidualnych potrzeb tych studentéw.

Szczegdbtowe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczegdlnymi potrzebami: w tym z
niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych podczas zajec, zaliczen i egzaminéw okreslono w:
Regulaminie Studiéw, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci

procesu ksztatcenia studentom ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych.




