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WYDZIAL ELEKTRONIKI
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim: Podstawy robotyki
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim:  Introduction to Robotics
Kierunek studidéw (jesli dotycz): Electronic and Computer Engineering
Specjalnos¢ (jesli dotyczy):
Poziom i forma studidéw:
Rodzaj przedmiotu:
Kod przedmiotu:
Grupa kursow:

I stopien/ stacjonarna
obowiazkowy
ECEA00020

TAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium Projekt Seminarium

Liczba godzin zajeé 30 15
zorganizowanych w
Uczelni (ZZU)

Liczba godzin catkowitego 30 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)

Forma zaliczenia

Zaliczenie na
ocene

Zaliczenie na
ocene

Dla grupy kursow

X

zaznaczy¢ kurs koncowy

X)

Liczba punktéw ECTS 3

w tym liczba punktow 2
odpowiadajaca zajeciom o
charakterze praktycznym (P)

w tym liczba punktow ECTS 1 1
odpowiadajaca zajgciom
wymagajacym
bezposredniego udziatu
nauczycieli lub innych oséb
prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
C1 Poznanie terminologii robotycznej i podstawowych zadan robotyki.
C2 Nabycie wiedzy o modelowaniu robotdéw i ich otoczenia oraz technik rozwigzywania
zadan kinematycznych i planowania ruchu robotéw.
C3 Nabycie umiejetnosci wyboru, implementacji i testowania algorytméw robotycznych dla
manipulatoréw i robotéw mobilnych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE
z zakresu wiedzy:
PEU_WO01 znaja klasyfikacje robotéw ze wzgledu na r6zne kryteria.
PEU_WO02 potrafig sformutowaé algorytmy prostego i odwrotnego zadania kinematyki i




dynamiki.
PEU_WO03 znaja charakterystyki sensorow stosowanych w robotyce.
PEU_WO04 znaja podstawowe metody planowania ruchu i trajektorii robotow.
PEU W05 nabywajg wiedz¢ o modelowaniu robotoéw i ich otoczenia.

z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 potrafig zdefiniowa¢ podstawowe zadania robotyczne i scharakteryzowac ich
czesci sktadowe.

PEU_UO02 umieja wyliczy¢ zadania kinematyczne dla manipulatorow i robotow mobilnych.

PEU _UO03 umieja przeprowadzi¢ symulacje ruchu wybranych robotow mobilnych.

PEU_U04 potrafig wlasciwie dobra¢ parametry dla podstawowych metod interpolacyjnych
planowania ruchu.

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU_KO01 —majg $wiadomo$¢ znaczenia umiejetnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

PEU_KO02 rozumiejg i potrafig stosowa¢ zasady BHP dla urzadzen robotyki tak w
laboratorium jak i poza nim

TRESCI PROGRAMOWE
Forma zaje¢é - wyklad ;;zzt:s
Terminologia robotyczna, przeglad zastosowan robotdw, klasyfikacja 4
Wyl-2 s .
robotéw i ich zadan.
Transformacje uktadow wspotrzednych i ich zlozenia. Wspdtrzedne 4
Wy3-4 |.
jednorodne.
Wy5-6 | Kinematyka prosta i odwrotna manipulatorow. 4
Wy7-8 |Kinematyka robotow mobilnych: od ograniczen do uktadu sterowania. 4
Wy9 |Jakobian i algorytm Newton dla manipulatoréw nieredundantnych. 2
Wyl0 |Zadanie dynamiki prostej i odwrotnej robotow. 2
Wyll |Sensory: modelowanie robota i jego otoczenia. 2
Wyl2 |Metody interpolacyjne planowania ruchu manipulatoréw. 2
Wyl3 |Metody planowania ruchu robotéw mobilnych. 2
Wyl4 |Planowanie akcji robotow. 2
Wyl5 |Podsumowanie wykladow. 2
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
godzin
Labl Transformacje ukladow wspotrzednych. 3
Lab2 Kinematyka prosta 3
Lab3 Kinematyka odwrotna. 3
Lab4 Modelowanie robotow mobilnych. 3
Lab5 Dynamika i sterowanie. 3
Suma godzin 15




STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora

N2. Laboratorium

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych

NS5. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca | Numer efektu uczenia sig Sposob oceny osiagnigcia efektu
(w trakcie semestru), uczenia sie

P — podsumowujaca
(na koniec semestru)

F1 PEU W01 — PEU W05 kolokwium zaliczeniowe
F2 PEU UO1 — PEU _U04, ocena wykonanych ¢wiczen
PEU KOI — PEU K02 laboratoryjnych

P=0,5*F1 + 0,5*F2 dla zaliczenia kursu F1 i F2 musza by¢ pozytywne

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] M. Spong, M. Vidyasagar, Dynamics and robot control, WNT, 1997
[21J.J. Craig, ,.Introduction to robotics”, WNT, 1995.

[3] P.J. McKerrow, Introduction to robotics, Adisson-Wesley Publ, 1991
LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] notatki z wyktadu
[2] materialy internetowe
[3] S.LaValle, Planning Algorithms, Cambridge Univ. Press., 2006
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