Karta (sylabus) modulu/przedmiotu

Mechanika i Budowa Maszyn
(Nazwa kierunku studiow)

Studia I Stopnia

Przedmiot: | Podstawy robotyki Fundamentals of robotics
Rok: ITT Semestr: VI
MIN16554 0
Rodzaje zaje¢ i liczba godzin: Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Wyklad 18
Cwiczenia
Laboratorium
Projekt 9
Liczba punktow ECTS: 4
Cel przedmiotu
C1 Zapoznanie studentow z podstawami robotyki, klasyfikacja i budowa robotéw
C2 Przekazanie wiedzy z zakresu podstaw robotyki
C3 Opanowanie umiejgtnosci okreslania robotow przemystowych
Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1 Matematyka - rachunek rozniczkowy, funkcje zmiennej zespolonej
2 Fizyka, mechanika
Efekty ksztalcenia
‘W zakresie wiedzy, umiejetnosci:
EK1 Student wie i rozumie pojecie i znaczenie robotyki, budowe robotow, ich napedy oraz sterowanie
EK2 Student potrafi zbada¢ budowe robotow, ich napedy oraz sterowanie
W zakresie umiejetnosci:
EK3 Student analizuje kinematyke i budowe robotow. ich napedy oraz sterowanie
W zakresie kompetencji spolecznych:
EK4 Student zachowuje ostrozno$¢ w wyrazaniu opinii nt badanych robotow, ich napedéw oraz sterowania,
zachowuje otwarto$¢ na wspolprace w kolektywie
Tresci programowe przedmiotu
Forma zaje¢ - wyklady
Tresci programowe Liczba godzin
Wi Historia rozwoju robotyki — pierwsze manipulatory i roboty 5
przemystowe
w2 Definicje i klasyfikacja robotow. Podstawowe zespoly 1 5
uklady robotow przemystowych
W3 Napedy 1 mechanizmy przekazywania ruchu stosowane w 4
robotach. Chwytaki robotow
W4 Kinematyka manipulatorow 2
W5 Sterowanie robotow przemystowych 2
W6 Aspekty wprowadzania robotow do przemyshu 2
W7 Przyklady robotow przemystowych 2
W8 Poza przemyslowe zastosowanie robotow przemyslowych 2
Suma godzin: 18
Forma zaje¢ - ¢wiczenia
Liczba godzin
CW1
CW2
Suma godzin:
Forma zaje¢ — laboratorium
Tresci programowe Liczba godzin

L1




L2
Suma godzin:
Forma zaje¢ — projekt
Tresci programowe Liczba godzin
L1 Schematy uktadow przelaczajacych przy pomocy systemow 2
funkcjonalnie pelnych
L2 Schematy uktadéow przelaczajacych przy pomocy zaworow 2
rozdzielajacych
L3 Projekt logicznego ukladu sterowania sitownikami 1
dwustronnego dzialania
L4 Zagadnienia kinematyki prostej i odwrotnej 1
L5 Zrobotyzowane stanowisko do wybranych procesow 1
wytwarzania
L6 Roboty przemyslowe 1
L7 Wspolczesne zastosowanie robotyki 1
Suma godzin; 9
Metody i srodki dydaktyczne
1 Wyklad informacyjny z uzyciem prezentacji multimedialnych
2 Cwiczenia oparte na analizie matematyczno — fizycznej obiektow sterowania, metoda aktywizacyjna
zwigzana z praktycznym dzialaniem studentow w celu rozwigzania postawionego problemu
3 Podreczniki, normy, katalogi i pomocnicze materialy dydaktyczne
Sposoby oceniania
Ocenianie ksztaltujace
F1 Wyklad — na podstawie pozytywnej oceny kolokwium sprawdzajacego
F2 Projekty — uzyskanie pozytywnej oceny z przeprowadzanych zadan
Ocenianie podsumowujace
P1 Sprawdzian pisemny z pytaniami otwartymi obejmujacymi zagadnienia teoretyczne (W1-W4), czas 30-
45 minut, skala ocen: 45% - 3.0; 55% - 3.5; 65% - 4.0; 85% -4.5; 95% - 5.0
P2 Sprawdzian pisemny z pytaniami otwartymi obejmujacymi zagadnienia teoretyczne (W5-W8), czas 30-
45 minut, skala ocen: 45% - 3.0; 55% - 3.5; 65% - 4.0; 85% - 4.5;95% - 5.0
P3 Zaliczenie ¢wiczen — kolokwium, zadania otwarte obejmujace zagadnienia problemowe, czas 60-90
minut, skala ocen: 45% - 3.0; 55% - 3.5; 65% -4.0; 85% - 4.5: 95% - 5.0
P4 Zaliczenie wykladu — ocena koncowa wyrazona s$rednia wazona ocen P1, P2, P3 wg zaleznosci:
P4=0,4P1+0,4P2+0,2P3
Ocena pozytywna jest uwarunkowana uzyskaniem pozytywnych ocen P1, P2, P3.

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na realizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca. realizowane w
formie zaje¢ dydaktycznych — taczna liczba godzin w 27
semestrze.
Godziny kontaktowe z wykladowca realizowane w
formie konsultacji i egzaminu— laczna liczba godzin 3
W semestize
Godziny niekontaktowe - przygotowanie si¢ do zajec 0
Suma 100
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 4
przedmiotu

Literatura podstawowa i uzupelniajaca
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Literatura uzupelniajaca

4 Takahashi Y.,Rabins M.J., Auslander D.M.: Sterowanie i systemy dynamiczne. WNT Warszawa 1976

5 Zelazny M.: Podstawy automatyki. PWN — Warszawa 1976.

Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego efektu
ksztalcenia do efektow
. . Metody
Efekt zdefiniowanych dla calego Cele Tresci i ¢rodki Sposoby
i rogramu (PEK i - iani
ksztalcenia progr (PEK) przedmiotu programowe dydaktyczne oceniania
MBMIA W01 + W1,W2,
EK1 MBMIA_ W02 L C1,C2,C3 CWI.CW2 1.2.3 F1,P1,P4
W3,W4
MBMIA W07 + ASSEOE F1,F2,P1,P
EK2 MBMIA W16 P C1.62:€3 CW3,CW4, 1,2,3 4
~ CWS5,
MBMIA W07 + . WS5.W6,W7C F1,
B MBMIA W16 +++ CLEEG3 W4, CW35, 23 F2.P1.P4
MBMIA W01 + : W8 P1.P2.P3,
EK4 MBMIA W2 | +++ | CLCEC L eweowr 23 P4
Formy oceny - szczegoly
Na oceng 2 Na oceng 3 Na oceng 3+ Na oceng 4 Na oceng 4+ Na oceng 5
(ndst) (dst) (dst+) (db) (db+) (bdb)
Potrafi
Student wie 1 :yzr;;m::_l i
Student nie 2 Student wiei | rozumie NYCZEIPHA
%, Student wie nt | : I i
wie 1 nie Student ... rozuimie pojecia 1 .
. : pojecia i . f scharakteryzo
rozumie rozumie . pojecie 1 Znaczenia Mg
EK1 e — - znaczenia ! wac pojecie 1
pojecia i pojecie znaczenie podstaw ;
: . podstaw : o Znaczenie
Znaczenia robotyki : podstaw robotyki 1
: robotyki ; ; : : podstaw
robotyki robotyki robotow j .
; robotyki i
mobilnych i :
robotow
mobilnych
Student nie Student wie 1 Potrafi
wie 1 nie rozumie wymieni¢ i
rozumie pojecia i WYyCzerpujaco
pojecia i Student e A ML Smdeqt wiei | znaczenia i
znaczenia z i T rozumie podstaw scharakteryzo
EK2 podstaw oiccic P ojdiiaw pojecie robotyki i wac pojecia 1
robotyki Eolj)z i fohotyki podstaw robotow znaczenia
B robotyki mobilnych podstaw
robotyki i
robotow
mobilnych
EK3 Student nie Student wie 1 Potrafi
wie 1 nie rozumie wymieni¢ i
rozumie Studet wib ot Studcr!t wiei | znaczenia WYCZErpujaco
znaczenia Student Ny . rozumie podstaw scharakteryzo
. : pojecia i o . Lo
robotyki rozumie . pojecie i robotyki i wac pojecie 1
=, znaczenia . . ;
pojecie ———— Znaczenia robotow znaczenia
robotyki fobotyki podstaw mobilnych podstaw
robotyki robotyki 1
robotow
mobilnych
EK4 Student nie Student potrafi | Student potrafi | Student potrafi | Student potrafi | Student potrafi
potrafi zachowa¢ zachowa¢é zachowac zachowac zachowac
zachowac ostroznos¢ w ostroznos¢ w ostroznos$¢ w ostroznos¢ w ostroznos¢ w
ostrozno$¢ w | wyrazaniu wyrazaniu wyrazaniu Wyrazaniu Wyrazaniu
Wwyrazaniu opinii nt opinii nt opinii nt opinii nt opinii nt
opinii nt podstaw badanego badanego badanego badanego




podstaw robotyki

robotyki

obiektu,
zachowuje
otwartos¢ na
wspolprace w
dziedzinie
robotyki

obiektu,
zachowuje
otwartos¢ na
wspolprace w
dziedzinie
robotyki

robota i
robotoéw
mobilnych

robotu i
zachowuje
otwartos¢ na
wspolprace w
kolektywie
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