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Skrécony opis przedmiotu

Ograniczenia wystepujgce w zastosowaniach robotow mobilnych i ich
wplyw na slosowane rozwigzania. Systemy sterowania robotami
i zobrazowania otoczenia. Budowa robotow i ich ukfaddow napedowych
oraz ich wplyw na mobilno$¢ robotow. Budowe manipulatoréw i osprzetow
roboczych oraz ich wplyw na mozliwo$ci robocze robotéw.

Petny opis przedmiotu
(tresci programowe)

Wyktady

1. Wprowadzenie w zagadnienie robotow mobilnych / 2 godz.
Podstawowe pojecia zwigzane z robotami. Struktury kinematyczne.
Podstawowe elementy robota. Podziat robotéw.

2.Sytemy sterownia robotami / 2 godz.
Sterownie przewodowe i bezprzewodowe. Pulpity sterowania. Sposoby
zobrazowania otoczenia. Stanowiska sterownia. Autonomia pracy.
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wzorze




Systemy podgzania za przewodnikiem. Sitowe sprzgzenie zwrotne.

3. Budowa uktadéw napedowych robotéw / 2 godz.
Uktady napedowe platform. Uklady napgdowe osprzetow. Elementy
przeniesienia napedu. Rodzaje uktadéw bieznych. Parametry pracy
ukiadéw napedowych. Zdolno$¢ do pokonywania przeszkod.

4.0sprzety robocze i manipulatory robotéw mobilnych / 2 godz.
Struktury kinematyczne osprzetéw. tancuch kinematyczny.
Manipulacyjnosé i ruchliwo$¢. Dynamika dziatania osprzetow roboczych.
Drgania w uktadach. Nadgzno$¢ pracy osprzetem. Podstawowe
narzedzia robocze. Parametry pracy osprzetow.

5. Gtéwne obszary zastosowania robotéw mobilnych / 2 godz.
Przyktady praktycznego wykorzystania robotéw mobilnych. Tendencje
rozwojowe robotéw mobilnych i ich osprzetow.

Cwiczenia

1. Modelowania konstrukciji robota / 2 godz.
Modelowanie brytowe struktury robota. Nadawanie mas i masowych
momentéw bezwiadnosci elementom konstrukgji. Import elementéw
brytowych do $rodowiska do modelowania uktadéw wieloczionowych.

2. Modelownie ruchu robota / 4 godz.
Podstawy pracy w $rodowisku do modelowania uktadéw
wielocztonowych. Tworzenie markeréw, punktéw uktadéw wspétrzednych.
Parametry przestrzeni symulacyjnej. Nadanie wtasciwo$ciowosci
elementom struktury. Wiezy kinematyczne. Sposoby odbierania stopni
swobody. Okreslanie rodzaju, sposobu i wielkosci wymuszen.

3. Parametry struktury robota i przestrzeni symulacyjnej / 4 godz.
Parametry sprezysto — ttumigce uktadu wielocztonowego. Parametry
kontaktu. Ograniczenia ruchu. Rodzaje przeszkéd przejazdach i sposoby
ich modelowania i okreslania parametréw.

4. Symulacja ruchu robota mobilnego / 4 godz.
Parametry symulacji. Zmiana parametréw uktadu. Odczyt z zapis wynikow
symulaciji. Tworzenie wykresow. Interpretacja wynikéw i wyciaganie
whioskéw.
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Efekty uczenia sie

Symbol i nr efektu przedmiotu / efekt uczenia sig / odniesienie do efektu




kierunkowego

W1 / posiada wiedze w zakresie uktadéw napedowych robotow, ich
rodzajéw, zasady dziatania oraz ich podstawowych elementow/ K_W22
W2 / posiada wiedze w zakresie systemow stosowanych w sterowaniu
robotami oraz ich osprzetami. Zna podstawowe pojecia zwigzane z
robotami mobilnymi oraz ich strukturami / K_W23

U1 / potrafi okresli¢ parametry symulacji jak rowniez wyznaczy¢ lub
okre$lac parametry sprezysto — tfumigce ukfadow. Umie dokona¢ pomiaru
wielko$¢ charakterystycznych, korzystajgc z dostepnych narzedzi. Potrafi
samodzielnie poprawnie interpretowac uzyskane wyniki badari. / K_U08
U2 / potrafi samodzielnie zamodelowa¢ prostg strukture robota. Potrafi
nakfadac ograniczenia kinematyczne. Umie rozrézni¢ rodzaje wiezow
kinematycznych / K_U10

K1/ potrafi samodzielnie rozwigzywac proste zadania z zakresu
modelowania uktadow wielocztonowych. Jest zdoiny do oceny posiadanej
wiedzy i rozumie potrzebe ciggfego doksztafcania sie w celu podnoszenia
kompetencji zawodowych / K_KO01

Przedmiot zaliczany jest na podstawie: zaliczenia

Cwiczenia zaliczane sg na podstawie: sprawozdania z realizacji zadania
indywidualnego

Zaliczenie przedmiotu jest prowadzone w formie pisemnego kolokwium
Warunkiem dopuszczenia do zaliczenia jest zaliczenie ¢wiczen

Osiagniecie efektu W1, W2 - weryfikowane jest podczas zaliczenia
Osiagniecie efektu U2 - sprawdzane jest na ¢wiczeniach audytoryjnych
Osiaggniegcie efektu U1, K1 — jest sprawdzane na podstawie sprawozdania z
éwiczen audytoryjnych

Ocene bardzo dobra otrzymuje student, ktdry osiagnat zaktadane efekty
ksztatcenia na poziomie 91-100%.

Ocene dobra plus otrzymuje student, ktory osiggnat zaktadane efekty
ksztatcenia na poziomie 81-90%.

Oceng dobra otrzymuje student, ktory osiagnat zakiadane efekty
ksztatcenia na poziomie 71-80%.

Ocene dostateczng plus otrzymuje student, ktéry osiggnat zaktadane
efekty ksztatcenia na poziomie 61-70%.

Ocene dostatecznag otrzymuje student, ktéry osiagnat zaktadane efekty
ksztatcenia na poziomie 51-60%.

Ocene niedostateczng otrzymuje student, ktory osiggnat zaktadane efekty
ksztatcenia na poziomie réwnym lub nizszym niz 50%.

Metody
i kryteria oceniania
(sposob sprawdzania
osiggniecia przez studenta
zaktadanych
efektdéw uczenia sie)

Aktywnos¢ / obcigzenie studenta w godz.

1. Udziat w wyktadach /10

. Udziat w laboratoriach / .....

. Udziat w éwiczeniach /14

. Udziat w seminariach / .....

. Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow / 8
. Samodzielne przygotowanie do laboratoriéw /

. Samodzielne przygotowanie do ¢wiczen / 14

. Samodzielne przygotowanie do seminarium / .....
. Realizacja projektu / .....

10. Udziat w konsultacjach /3,6

11. Przygotowanie do egzaminu/ .....

12. Przygotowanie do zaliczenia / 9,6

13. Udziat w egzaminie / .....

Bilans ECTS
(naktad pracy studenta)

Co~NOOTOd~hWN

Sumaryczne obcigzenie praca studenta: 59,2 godz./ 2 ECTS
Zajgcia z udziatem nauczycieli (1+2+3+4+9+10+13): 27,6 godz./ 1 ECTS
Zajecia powigzane z dziatalnoscig naukowa/46 godz./ 1,5.ECTS




