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Wydzial Elektroniki PWr
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim: Robotyka 1
Nazwa w jezyku angielskim: Robotics 1
Kierunek studiow: Automatyka i Robotyka
Stopien studiow i forma: I stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
Kod przedmiotu: AREKO011
Grupa kursow: TAK

Wyktad | Cwiczenia | Laborat Projekt Seminarium
orium
Liczba godzin zaj¢¢ zorganizowanych 30 30
w Uczelni (ZZU)
Liczba godzin catkowitego naktadu pracy 60 90
studenta (CNPS)
Forma zaliczenia egzamin Zna;I 'gigﬂ'@e
Dla grupy kurséw zaznaczy¢ kurs X
koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS
Liczba punktéw odpowiadajaca zajeciom 0
o charakterze praktycznym (P)
Liczba punktéw ECTS odpowiadajaca
zajeciom wymagajacym bezposredniego 4
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH KOMPETENCII
K1AIR_WO01, K1AIR_W02, K1AIR_W03, K1IAIR_WO05, K1AIR_ W11, KI1AIR_W?22,
K1AIR_ W23

\

CELE PRZEDMIOTU
C1. Zdobycie wiedzy o metodach opisu ruchu ciata sztywnego
C2. Zdobycie wiedzy na temat modeli kinematyki i dynamiki manipulatorow sztywnych i elastycznych
C3. Zdobycie wiedzy o metodach opisu kinematyki i dynamiki robotow mobilnych
C4. Poznanie wybranych zadan i algorytmow sterowania robotow
C5. Zdobycie umiejetnosci formutowania i rozwigzania podstawowych zadan robotycznych
C6. Zdobycie rozeznania w zakresie zadan i metod robotyki umozliwiajacego korzystanie z literatury




PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA, osoby ktora zaliczyta kurs

z zakresu wiedzy:

PEK_ W01 — zna metody opisu i analizy kinematyki manipulatora

PEK_WO02 — zna metody rozwigzania zadania odwrotnego kinematyki manipulatora
PEK_WO03 — rozumie rolg¢ i znaczenie konfiguracji osobliwych manipulatora

PEK_W04 — zna metody opisu i analizy dynamiki manipulatora sztywnego i elastycznego
PEK_WO05 — zna zadania i wybrane algorytmy sterowania manipulatora

PEK_WO06 — zna metody analizy kinematyki robotow mobilnych

PEK_WO07 — zna metody opisu dynamiki robotéw mobilnych

PEK_WO08 — ma rozeznanie w zakresie metod, narzedzi i trendow rozwojowych robotyki

z zakresu umiejetnos$ci:

PEK_UO1 - potrafi postugiwac¢ si¢ narzgdziami analizy kinematyki i dynamiki ruchu

PEK_UO2 — potrafi rozwigza¢ zadanie proste kinematyki i zadanie odwrotne kinematyKki

PEK _UO03 — potrafi stworzy¢ model dynamiki manipulatora w postaci uktadu sterowania
PEK_UO04 — potrafi zaproponowac¢ algorytm sterowania dla podstawowych zadan manipulacyjnych

PEK_UQO5 - potrafi zbudowa¢ model kinematyki robota mobilnego podlegajacego wigzom

nieholonomicznym w postaci uktadu sterowania
PEK_UO06 — potrafi zbada¢ podstawowe wiasnosci modelu kinematyki robota mobilnego
PEK_UQ7 — potrafi zastosowac poznang metodologi¢ do innych klas robotow

z zakresu kompetencji spotecznych:
PEK_KO1 — ma §wiadomos¢ znaczenia wyszukiwania informacji oraz jej krytycznej analizy
PEK_KO02 — jest otwarty na przemystowe i spoleczne zastosowania robotyki

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaje¢ — wyktad ;Zzzt::
Wyl Rys historyczny robotyki, terminologia, przeglad zadan i metod. 2
Wy?2 Opis ruchu ciata sztywnego, uktady wspotrzednych i ich transformacje. 2
Wy3 Wspolrzedne jednorodne i parametryzacje potozen i orientacji efektora. 2
Wy4 Reprezentacja kinematyki we wspotrzednych 2
Wy5 Kinematyka manipulatora: algorytm Denavita-Hartenberga 2
Wy6 Jakobiany manipulatora 2
Wy7 Odwrotne zadanie kinematyki manipulatora, algorytmy 2
Wy8 Kinematyka manipulatora — wyznaczanie trajektorii 2
Wy9 Uktady holonomiczne i niecholonomiczne. Kinematyka robotéw mobilnych. 2
Wy10 Transformacje sit i momentdéw. Zadanie sterowania sila. 2
Wyll Dynamika manipulatora sztywnego 2
Wy12 Algorytmy sterowania w przestrzeni przegubowej 2
Wy13 Algorytmy sterowania w przestrzeni zadaniowej 2
Wy14, W15 | Dynamika manipulatorow elastycznych 4
Suma godzin 30

Forma zajeé — ¢wiczenia Liczba

Godzin




Cwl Przypomnienie wybranych wiadomosci z rachunku macierzowego 2
Cw2 Transformacje uktadéw wspotrzednych 2
Cw3 Predkosci w przestrzeni i w ciele 2
Cw4 Uktady wspotrzednych i parametryzacje grupy obrotow 2
Cw5.6 Zadanie proste kinematyki 4
Cw7 Jakobian analityczny, osobliwosci 2
Cw8 Kolokwium 1 2
Cw9 Jakobian geometryczny 2
Cw10 Zadanie odwrotne kinematyki 2
Cwll Wyliczanie transformacji sit i momentow 2
Cwl2 Dynamika i sterowanie manipulatora 2
Cw13,14 | Kinematyka robotéw mobilnych 4
Cwls Kolokwium 2 2

Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktad tradycyjny

Cwiczenia obliczeniowe

Konsultacje

Praca wlasna — rozwigzywanie przykladowych zadan
Praca wlasna — samodzielne studia literaturowe

arwnE

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujgca (w trakcie Sposdb oceny osiaeniccia
semestru), P — podsumowujaca Numer efektu ksztatcenia p y 0S1agiig
. efektu ksztatcenia
(na koniec semestru)

F1 PEK W01 + PEK WO08; egzamin
£ PEK_WO01 =+ PEK_WO08; aktywnos$¢ na ¢wiczeniach,

PEK_UO01 + PEK UO07,; kolokwia

P=0.4*F1+0.6*F2
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OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Ignacy Dulgba, ignacy.duleba@pwr.edu.pl

MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Robotyka 1

Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka

Odniesienie przedmiotowego

Przedmiotowy efekt efektu do efektéw ksztatcenia Cele Tresci Nume(
, - - przed- narzgdzia
ksztalcenia zdefiniowanych dla kierunku ) programowe
L . . miotu dydaktycznego
studiéw i specjalnosci
PEK_W01 K1AIR_W28, K1IAIR_W22 Cl | Wyl, Wy2, 1,3,4,5
PEK_W02 K1AIR_W28, K1AIR_W11 05?266 Wy3 1,3,4,5
PEK_W03, PEK_W04 K1AIR_W28 05267 Wy4-Wys, 1,3,4,5
C2,
PEK_WO05 KIAIR_W28, KIAIR_ W22, | 6" | \yy7.wys 1,345
K1AIR_W11,
- C7,C8
PEK_W06 K1AIR_W28 C3 Wy12 1,3,4,5
K1AIR_W28, KIAIR W23, | .
PEK_WO07 S2ARR_WO01, S2ARR_W02, | "o | Wyd-Wyll 1,3,4,5
S2ARR_WO05 ’
K1AIR_W28, KIAIR W23, | .,
PEK_WO08 S2ARR_WO1, S2ARR_W02, | (g Wyl 1,3,4,5
S2ARR_WO05 ’
PEK_WO09 K1AIR_W28 C4,C8 Wy14 1,3,4,5
K1AIR_W28, KIAIR_W11,
PEK_W10 S1AIR_WO03, SIARR_WO07, |C1-C8 | Wyl-Wy15 1,3,4,5
S2ARR_WO08
PEK_U01 K1AIR_U23, K1AIR_U29 C1 Cwl-Cw4 2,3,4
K1AIR_U23, K1AIR_U29, Cws, Cwé,
PEK_U02 K1AIR_U30 C2,Cé Cws, Cw10 2,34
PEK_U03 K1AIR_U29 C5,C6| Cw7,Cw9 2,34
K1AIR_U29, K1AIR_U30, C2, .
PEK_U04, PEK_U05 KIAIR U12 C3 G5 Cwll 2,3,4
PEK_U06, PEK_U07, K1AIR_U29, K1AIR_U30, |C4,C5,|Cwl2, Cwl3, 234
PEK_U08 S1ARR_W04 C6 Cwls "~
PEK_U09 K1AIR_U29, K1AIR_U30 |C4,C6 Cwl4 2,3,4
PEK_U10 K1AIR_U29 C6,C7| Cwl-Cwl5 2,35
K1AIR_W28, K1AIR_U29, Wy1-Wy15,
PEK_KO01, PEK_K02 S2ARR W08 C6,C7| ol Cwls 1,2,35




