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W ramach przedmiotu studenci opanowujg wiedzg z zakresu detekcji i

modelowania stref pracy robotéw

mobilnych oraz stacjonarnych

wyposazonych w nowatorskie rozwigzania tworzone w ramach zajegc

laboratoryjnych.

Wymagania wstepne

Opanowanie wiedzy z zakresu przedmiotow: Podstawy automatyki i
robotyki, Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich.

EFEKTY UCZENIA SIE
Nr efektu Kod
czenia si¢/ . L kierunkowego
4 Zgrupy ¢ Opis efektu uczenia si¢ ofekil g
efektow uczenia si¢
01 Zna i opisuje uktady sterowania robotow stacjonarnych i mobilnych. KiM_ W04
02 Zna i opisuje metody detekcji strefy pracy robotow stacjonarnych i K1M W11
mobilnych -
Zna 1 opisuje metody inZynierii odwrotnej stosowane w pozyskiwaniu
03 ) . . . . K1M_W10
informacji o robotach stacjonarnych i mobilnych. -
04 Zna _Zasady prOJektowar_ﬂa elementow robotow stacjonarnych, KIM W10
mobilnych oraz stanowisk zrobotyzowanych. -
05 Zna zagadnlenla z zakresu budowy robotdéw stacjonarnych, mobilnych i KIM W15
stanowisk zrobotyzowanych. -
Potrafi postugiwac si¢ technologiami informatycznymi
07 wykorzystywanymi w modelowaniu stref pracy robotoéw stacjonarnych K1M_U05
I mobilnych.
08 Potrafi dobieraé materle}iy konstruk.cyjine na czgsci stanowisk KIM U13
zrobotyzowanych oraz ich wyposazenia. -
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Potrafi analizowac i projektowac uktady sterowania robotow

09 ; : . : K1M_U15
stacjonarnych, mobilnych i stanowisk zrobotyzowanych.

10 Potrafi dobiera¢ podzespoty robotow stacjonarnych i mobilnych. K1M U16
Potrafi oceni¢ poziom umiejetnosci swoich i1 innych oraz

11 . s o K1M_KO01
zaproponowac sposob ich podniesienia -

TRESCI PROGRAMOWE

Wyklad

Tematy omawiane w ramach wyktadow:

Definicje stref pracy robotéw stacjonarnych i mobilnych.

Normy bezpieczenstwa stosowane w projektowaniu stanowisk zrobotyzowanych z robotami
stacjonarnymi.

Normy postepowania przy obstudze robotow stacjonarnych.

Detekcja strefy pracy robotdéw stacjonarnych i mobilnych. Monitoring sytuacji zagrozenia w
czasie rzeczywistym.

Metody inzynierii odwrotnej stosowane w pozyskiwaniu informacji o robotach stacjonarnych i
mobilnych. Odtwarzanie sposobow ich dziatania oraz kosztow wykonania. Wtoérne konstruowanie
badanych robotow.

Kinematyka uktadow wielomasowych.

Generowanie modeli 3D stref pracy robotéw stacjonarnych.

Budowa i parametry robotow wspotpracujacych bezposrednio z operatorem — cobotow (ang.
collaborative robots).

Systemy bezpieczenstwa robotow wspdtpracujacych — cobotow. Systemy sBot Speed.
Systemy rozpoznajace otoczenie naziemnych robotow mobilnych.

Modelowanie trajektorii ruchu naziemnych robotow mobilnych.

Modelowanie trajektorii lotéw drondw.

Laboratorium

Cwiczenia laboratoryjne obejmuja praktyczna nauke:

generowania trajektorii ruchu efektoréw robotdéw stacjonarnych,

generowania modeli 3D stref pracy robotow stacjonarnych,

generowanie modeli 3D stref pracy robotow wyposazonych w tory jezdne,

generowanie modeli 3D stref pracy grupy wspotpracujacych ze sobg robotdw stacjonarnych
stanowigcych elementy sktadowe stanowiska zrobotyzowanego,

projektowania w systemach CAD/CAM stanowisk zrobotyzowanych wyposazonych w
innowacyjne uktady bezpieczenstwa,

obstugi robotow wspotpracujacych bezposrednio z operatorem — cobotow,

modelowania trajektorii ruchu robotéow mobilnych w pomieszczeniach i w terenie otwartym,
przeprowadzania analiz porownawczych zadanych trajektorii lotéw drondéw z ich rzeczywistg
implementacja.
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Warszawa 1995.
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Edition. Wydawnictwo Packt Publishing, Londyn 2017,

7. Kaczmarek W., Panasiuk Y.: Robotization of production processes.
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2019.
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APN Promise, Warszawa 2016.

9. Kreps S.E.: Drony. Wydawnictwo PWN, Warszawa 2019.

10. Spong M.W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotow.
Wydawnictwo WNT, Warszawa 1997.

11. Lentin J.: ROS Robotics Projects. Wydawnictwo Packt Publishing,
Londyn 2017.

12. Szczepkowski M., Bartkiewicz B., Kruszewski P.: Drony — teoria i
praktyka. Wydawnictwo KaBe, Krosno 2016.

13. Nihiry R., Kil A., Zamorska M.: Czego pragng DRONY? Katedra
Wydawnictwo Naukowe, Gdansk 2018.

14. Yoshihito I.: Lego Mindstorm EV3. Niesamowite projekty.
Wydawnictwo Helion, Gliwice 2015.

Literatura uzupetniajgca

1. DuszaJ., Gasior J., Tarapata G.: Postawy pomiaréw. Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2020.

2. Lesnikowski W.: Drony. Bezzatogowe aparaty latajgce od
starozytnosci do wspotczesnosci. Wydawnictwo Adam Marszalek,
Torun 2014.

3. Lewitowicz J.: Podstawy eksploatacji statkow powietrznych, tom IV
Badania eksploatacyjne statkow powietrznych, ITWL, Warszawa
2007.

4. Michaud M.: CATIA. Moduly i narze¢dzia. Podrecznik inZyniera!
Wydawnictwo Helion, Gliwice 2015.

5. Panasiuk J., Kaczmarek W.: Programowanie robotéw przemystowych.
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2018.

Wyktad z prezentacja multimedialng, objasnienia. Filmy i animacje.

Metody ksztatceni . : : .
croty keziateetd Zadania praktyczne realizowane w ramach ¢wiczen laboratoryjnych.
Nr efektu
Metody weryfikacji efektow uczenia si¢ uczenia sie/grupy
efektow
Testy pytan zamknietych weryfikujgce wiedze opanowang przez studentow, 01, 02, 03, 04,
zardwno podczas ¢wiczen laboratoryjnych, jak i wyktadow. 05, 06, 07, 08,
09, 10
Zadania praktyczne do wykonania w ramach ¢wiczen laboratoryjnych i 05, 06, 07, 08,
realizowanych projektow. 09, 10, 11

Formy i warunkKi
zaliczenia

Warunki zaliczenia laboratorium: udziat we wszystkich ¢wiczeniach
laboratoryjnych przewidzianych w programie zajec¢, pozytywna realizacja
zadan wykonywanych w trakcie ¢wiczen.

Warunki zaliczenia przedmiotu: zaliczenie laboratorium, pozytywny
wynik kolokwium przeprowadzonego w ramach wyktadéw. Kolokwium
przeprowadzane w trakcie wykladow sklada si¢ z testu pytan
zamknietych. Ocena zaliczenia ¢wiczen laboratoryjnych stanowi 50%
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oceny koncowej. Ocena kolokwium przeprowadzonego w trakcie
wykladow stanowi 50% oceny koncowe;.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Liczba godzin

Rodzaj dziatan/zaje¢ Ogolem W tym zajecia powiazane
z praktycznym przygotowaniem
zawodowym
Udziat w wykladach 15
Samodzielne studiowanie 5
Udzial w ¢wiczeniach audytoryjnych 30 30
I laboratoryjnych, warsztatach, seminariach
Samodzielne przygotowywanie si¢ do ¢wiczen 30 30
Przygotowanie projektu / eseju / itp.
Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 5
Udziat w konsultacjach 1 1
Inne
LACZNY naklad pracy studenta w godz. 86 61
Liczba punktéw ECTS za przedmiot 3
Liczba punktow ECTS zwigzana z zaj¢ciami 2,1
praktycznymi
Liczba punktow ECTS za zajgciach wymagajace 1,7

bezposredniego udziatu nauczycieli akademickich
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