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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Fundamentals of Robotics

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM AIR oIS B17 24/25
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 4.00

SEMESTRY 4

2 RoODzAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
4 15 0 15 0 15 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Presentation of the principles in the mechanical design, kinematics, dynamics, control, programming and
the use of stationary and mobile robots.

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Basic knowledge on matrix analysis and electrical engineering.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student describes and characterizes mechanical parts and working rules of serial and parallel robots
including description of kinematics and dynamics.

EK2 Wiedza Student defines principles of discrete and CNC control systems of robots

EK3 Umiejetnosci Student is able to use sensory systems and drive systems and to measure and study the
functional parameters of robots.

EK4 Umiejetnosci Student has basic programming skills for industrial robots.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Classification of robots. Elements of mechanical, drive and sensory systems, CNC 4
and PLC control system. Areas of the use of robots.
W2 Calculations of a robot position and orientation in the workplace. Forward 9
kinematics.
W3 Determination of dependencies on linear and angular velocity of robot members, 9
Jacobi matrix.
W4 Inverse kinematics task, generating the trajectory of the robot’s movement or its 9
effector.
W5 Methods and languages of robot programming. 2
W6 Introduction to statics and dynamics on robots. 3
PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Calculation of the forward kinematics for serial manipulators. 5
P2 Inverse kinematics task for serial manipulators - trajectory generating. 5
P2 Determination of force dependencies in static equilibrium for serial robots. 5
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LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Determination of the position and orientation of the robot, validation of 9
calculations.

L2 Examination of the characteristics and functional parameters of selected robot 5
driving and sensory elements.

L3 Research on positioning repeatability and static stiffness using contact methods 3
and vision systems.

L4 Experimental validation of calculations on force relationships of the robot arm or 5
robot gripper under static equilibrium.

L5 Programming of robots for given tasks 4

L6 Experimental determination of Jacobi matrix elements. 2

N1
N2
N3
N4
N5

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Cwiczenia laboratoryjne

Projekty

Konsultacje

Prezentacje multimedialne/e-learning
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 6
Egzaminy i zaliczenia w sesji 4

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 15
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 15
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 100
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium
F2 Odpowiedz ustna

F3 Projekt zespotowy

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych (wagal)
P2 Egzamin pisemny (waga2)

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Wykonanie sprawozdan z cwiczen laboratoryjnych i projektow.

W2 Zaliczenie przedmiotu wymaga uzyskania pozytywnej oceny z kazdego efektu ksztalcenia.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student does not fulfil the requirements for the evaluation 3.0
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NA OCENE 3.0 55% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 3.5 65% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.0 75% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.5 85% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 5.0 Applicatior} of Denavit.—Hartenberg notation, solvil?g direct and inverse kin.ematics
for industrial robots with at least 95% of the requirements for the evaluation 5.0
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Student does not fulfil the requirements for the evaluation 3.0
NA OCENE 3.0 55% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 3.5 65% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.0 75% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.5 85% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 5.0 Des.cription of the ba§ic robot or manipulator cor'ltrol systems and the ru.les of
their programming with at least 95% of the requirements for the evaluation 5.0
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Student does not fulfil the requirements for the evaluation 3.0
NA OCENE 3.0 55% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 3.5 65% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.0 75% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.5 85% of the requirements for the evaluation 5.0
Knowleage on measurement of rigidity and repeatability of positioning and
NA OCENE 5.0 orientation of the industrial robot with at least 95% of the requirements for the
evaluation 5.0
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Student does not fulfil the requirements for the evaluation 3.0
NA OCENE 3.0 55% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 3.5 65% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.0 75% of the requirements for the evaluation 5.0
NA OCENE 4.5 85% of the requirements for the evaluation 5.0
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Programming of industrial robots for a given simple task by the use of
NA OCENE 5.0 programming languages and position teaching with at least 95% of the
requirements for the evaluation 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT . CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
W1 W2 W3 W4
EK1 Cel 1 W6 P1 P2 P2 N1 N3 N4 N5 F1 F2 F3 P1 P2
EK2 Cel 1 W1 W4 W5 W6 N1 N3 N4 N5 F1F2 P1 P2

L2 L4 L6

W1 W2 W3 W4
EK3 Cel 1 W5 W6 P2 L1 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1 P2
L2 L3 L4 L5 L6

W1 W2 W3 W4
EK4 Cel 1 W5 W6 L1 L2 N1 N2 N3 N4 F1 F2 F3 P1 P2
L3 L4 L5 L6

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Craig J. J — Introduction to Robotics: Mechanics and Control, MA, 1989, Addison-Weslay PC

[2 | Angeles J — Fundamentals of Robotic Mechanical Systems. Theory, Methods, and Algorithms, NY, 2007,
Springer

[3 | Spong M. W., Hutchinson S., Vidyasagar M — Robot modeling and control, NY, 2006, John Wiley& Sons

LITERATURA DODATKOWA

[L ] — Manuals for robots: Mitsubi, Fanuc, Kawasaki, Cracow, 2019,

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Stanistaw, Piotr Krenich (kontakt: stanislaw.krenich@pk.edu.pl)
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OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Stanistaw Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)
dr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@mech.pk.edu.pl)

dr inz. Adam Slota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)

mer inz. Adrian Kozieri (kontakt: adrian.kozien@pk.edu.pl)
dr inz. Marcin Morawski (kontakt: morawski@mech.pk.edu.pl)

dr inz. Waldemar Matopolski (kontakt: malopolski@mech.pk.edu.pl)

N O v s W N

dr inz. Marta Gora (kontakt: mgora®mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)
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