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KARTA PRZEDMIOTU

Kierunek: Elektrotechnika Specjalnos¢:
Nazwa przedmiotu: Kod przedmiotu: 2020-EE-1N-5K-PR
Podstawy robotyki
Rodzaj przedmiotu: kierunkowy Poziom studiow: I stopien | Rok studiow: III | Semestr: V | Tryb: niestacjonarny
Liczba godzin: 23 Liczba punktéw ECTS: 3

w tym: Wykiad: 15
Cwiczenia: 8

Tytut, imie i nazwisko:
Wyktad: prof. dr hab. inz. Zbigniew Emirsajlow
Cwiczenia: prof. dr hab. inz. Zbigniew Emirsajlow
adres e-mailowy wyktadowcy/wyktadowcéow: z.emirsajlow@uniwersytetkaliski.edu.pl

Informacje szczegéiowe

Cele przedmiotu

C1 Zapoznanie sie z podstawowymi pojeciami i zagadnieniami z dziedziny robotyki

C2 Pozyskanie podstawowej wiedzy i umiejetnosci matematycznego opisu mechanizmdw przestrzennych

C3 Zdobycie podstawowej wiedzy i umiejetnosci z zakresu kinematyki manipulatoréw

C4 Pozyskanie podstawowej wiedzy i umiejetnosci w obszarze planowania ruchu robotéw

Wymagania wstepne 1. Matematyka, Fizyka,Mechanika
w zakresie wiedzy, umiejetnosci,
kompetencji spotecznych

Efekty uczenia sie w zakresie wiedzy, umiejetnosci oraz kompetencji spotecznych

Efekty uczenia Po realizowaniu przedmiotu Odniesienie Odniesienie
sie i potwierdzeniu osiagniecia efektow uczenia sie do celéw do efektow uczenia sie
student przedmiotu dla programu

EU1 Ma podstawowgq wiedze na temat obszaréw zastosowan Ci1,C2,C4 K_WO01, K_W02, K_K02
wspoétczesnej robotyki

EU2 Zna podstawy matematycznego opisu ruchu przestrzennego C2,C3, C4 K_Wo01, K_U09, K_U10
cztonu i uktadu cztondw

EU3 Ma podstawowgq wiedze na temat kinematyki manipulatorow C2,C3,C4 K_WO01, K_U09, K_U10

EU4 Potrafi wykonywac obliczenia dotyczace prostego ruchu C1,C2,C3,C4 K_U09, K_U10
przestrzennego cztonu

Tresci programowe

Tresci Forma zajecé Liczba Odniesienie
programowe godzin do efektow uczenia sie
Wyktady 15
TP1 Podstawowe pojecia z dziedziny robotyki, przeglad zastosowan 2 EU1
robotéw, typowe zagadnienia z dziedziny robotyki.
TP2 Matematyczny opis mechanizmoéw przestrzennych: algebraiczna 4 EU2
reprezentacja wektora, macierz kosinuséw kierunkowych, katy i
parametry Eulera.
TP3 Kinematyka manipulatoréow: szeregowe i réwnolegte struktury 5 EU2, EU3
manipulatoréw, sformutowanie zadania prostego i odwrotnego
kinematyki.
TP4 Planowanie ruchu robotéw: zagadnienie planowania i 3 EU3, EU4
wyznaczania trajektorii zadanej.
TP5 Zaliczenie pisemne.
Cwiczenia
TP1 Zadania rachunkowe dotyczace macierzy kosinusow 1 EU2
kierunkowych.
TP2 Obliczenia z wykorzystaniem katéw Eulera. 1 EU2
TP3 Przyktady opisu kinematyki manipulatoréw. 2 EU2, EU3
TP4 Zadanie proste kinematyki dla manipulatora szeregowego. 1 EU2, EU3
TP5 Zadanie odwrotne kinematyki dla manipulatora szeregowego. 1 EU2, EU3
TP6 Wyznaczanie trajektorii prostoliniowej. 1 EU3, EU4
TP7 Zaliczenie pisemne. 1

Narzedzia dydaktyczne:

1. Sala wyktadowa z wyposazeniem do prowadzenia zaje¢ w systemie multimedialnym
2. Prezentacja multimedialna

Metody weryfikacji osiagniecia efektow uczenia sie
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Efekt Forma weryfikacji i walidacji efektow uczenia sie
uczenia sie
Wiedza Wiedza praktyczna Umiejetnosci Kompetencje
faktograficzna umiejetnosci praktyczne kognitywne spoteczne,
postawy

EU1 X X X X

EU2 X X X X

EU3 X X X X

EU4 X X X X

Kryteria oceny osiagniecia efektow uczenia sie

F - formujace

F1. Korekta prowadzonych wyktadéw

F2. Dyskusja w trakcie zajec.

F3. Analiza konkretnych probleméw

F4. Sprawdzanie umiejetnosci w trakcie zajec

P — podsumowujace

P1. Dyskusja podsumowujaca w trakcie ¢wiczen
P2. Sprawdzian pisemny
P3. Zaliczenie pisemne

Skala ocen
Ocena: Poziom wiedzy, umiejetnosci, kompetencji personalnych i spotecznych
5,0 - znakomita wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,5 - bardzo dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,0 - dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
3,5 - zadowalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale ze znaczacymi
niedociggnieciami
3,0 - zadowalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale z licznymi
btedami
2,0 - niezadowalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
Forma zakonczenia zaliczenie na ocene, egzamin pisemny

Obciazenie pracq studenta

Forma aktywnosci

1. Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim: 23
2. Przygotowanie sie do zaje¢: 52
SUMA: 75 godzin

Literatura

Podstawowa:
1. Craig J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, 1995.

2. Morecki A., Knapczyk J.: Podstawy robotyki, WNT, 1996.

Uzupeiniajaca:
1. Tchon K. i inni: Manipulatory i roboty mobilne, AOW, 2000.

Inne przydatne informacje o przedmiocie:
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