AKADEMIA TECHNICZNO-INFORMATYCZNA W NAUKACH STOSOWANYCH

KARTA OPISU PRZEDMIOTU
'Wydzial Automatyki i robotyki
Kierunek Automatyka i Robotyka
Specjalnosé
Semestr 111 Rok akademicki 2026/2027
Stopien studiow 1
Nazwa przedmiotu Robotyka
Kod przedmiotu ROB

F.aczna liczba godzin

27 |Tryb |s+&e;eﬂ-afﬂy |niestacj onarny

Profil ksztalcenia

OsélnoakademiekiAA) [Praktyczny (P)

Forma zaje¢

wyktad + laboratorium

Jezyk przedmiotu polski
Liczba punktow ECTS 3 (1+2)
Prowadzacy zajecia
Forma prowadzonych zajeé Wyklad
‘Wymiar zajeé 9
Stopien naukowy, imie, nazwisko
Prowadzacy zajecia
Forma prowadzonych zajeé Laboratorium
Wymiar zajeé 18
Stopien naukowy, imie, nazwisko

'Wymagania wstepne

Algebra liniowa z geometrig analityczna, Analiza
matematyczna I, Analiza matematyczna II, Fizyka I, Fizyka
11, Teoretyczne podstawy automatyki i robotyki, Teoria
systemow, Sygnaly i systemy dynamiczne

Zalozenia i cele przedmiotu

Uporzadkowanie wiedzy dotyczacej opisu ruchu bryty
sztywnej.

Zdobycie wiedzy o metodach opisu kinematyki i dynamiki
manipulatorow.

Metody dydaktyczne Wyktad tradycyjny i w postaci prezentacji multimedialnych.
Cwiczenia praktyczne na stanowiskach.
Praca wlasna w formie studiéw literaturowych i
rzygotowania sprawozdan.
Efekty uczenia si¢ (odniesienie do charakterystyk poziomow Polskiej Odniesienie do Odniesienie do
Ramy Kwalifikacji) efektow dla efektéw uczenia
kierunku sie¢ wg Polskiej
Ramy
Kwalifikacji
WIEDZA 01. Zna metody op%su kinema'ty.ki bryty sztywqej.
_ absolwent zna i 02. Zna metody opisu dynamiki bryty sztywne;j. K W03 P6S_WG
- 03. Zna metody opisu kinematyki manipulatoréw. K W24 P6S_WG_INZ
rozumie: . o . ,
04. Zna metody opisu dynamiki manipulatorow.
UMIEJETNOSCI  |01. Potrafi postugiwa¢ sie narzedziami analizy K U001 P6S UW
— absolwent potrafi: kinematyki i dynamiki ruchu bryly sztywne;. K U08 P6S UU
02. Potrafi zapisa¢ i rozwigzac proste zadanie K U023 P6S_ UW_INZ
kinematyki K U26
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03. Potrafi rozwigza¢ odwrotne zadanie kinematyki. K U027
04. Umie wykonywa¢ rachunek macierzowy. K U29
01. Rozumie potrzebe cigglego doksztalcania w
KOMPETENCIJE zak@sm ’prz.edmlotfl’. o - K KOl P6S KK
SPOLECZNE 02. Posiada §wiadomos$¢ odpowiedzialno$ci za prace - -
; K K03 P6S KO
— absolwent jest wiasng oraz grupy. K K04 P6S KR
gotow do 03. Posiada swiadomos¢ konieczno$ci profesjonalnego - -
podejsécia do zagadnien technicznych
Tres$ci programowe
Lp. | Tematyka zajeé | Liczba godzin
Forma zaje¢ - wyktad
1 Kinematyka i dynamika bryly sztywnej 2
2 Wspohrzgdne wewnetrzne i zewnetrzne. 1
3 Proste zadanie kinematyki. 1
4 Algorytm Denavita-Hartenberga 1
3 Jakobian analityczny i geometryczny 1
6 Odwrotne zadanie kinematyki. 1
7 'Wyznaczanie trajektorii manipulatorow 1
8 Kolokwium 1
Forma zaj¢c¢ - laboratorium
1 Operacje na macierzach 2
2 'Wahadlo matematyczne — kinematyka 2
3 Manipulator 2R — kinematyka 2
4 Manipulatory ztozone 3
3 'Wahadto matematyczne — dynamika 2
6 Manipulator 2R- dynamika 2
7 Sterowanie manipulatora 3
8 Osobliwosci 2
Forma i warunki zaliczenia Egzamin pisemny
przedmiotu Koncowa ocena z laboratoridéw zalezy od oceny ze sprawdzianu koncowego
oraz/lub aktywno$ci w realizacji zagadnien na poszczegolnych zajeciach
Metody weryfikacji efektow Nr efektu uczenia si¢
uczenia sie z sylabusa
Egzamin pisemny W01 — W04, K01
Zaliczenie laboratorium U01 —U04, K02, KO3
Literatura podstawowa 1. K. Tchon et. al.: "Manipulatory i roboty mobilne:
modele, planowanie ruchu, sterowanie", Akad. Oficyna
Wyd PLJ., W-wa, 2000
2. E. Jezierski: "Dynamika robotow" WNT, W-wa, 2006
3. K. Kozlowski, Modelowanie i sterowanie robotow,
PWN 2012
Literatura uzupeliajaca 1. J.J. Craig: ,,Wprowadzenie do robotyki: mechanika i
sterowanie”, WNT, W-wa, 1993
2. R.Murray, Z. Li, S. S. Sastry: ,,A Mathematical
Introduction to Robotic Manipulation”, CRC
Press,Boca Raton, 1994
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3. Springer Handbook of Robotics: Springer-Verlag,
Berlin, 2008
4. B. Siciliano, et. al.: ,,Robotics”, Springer-Verlag,
London, 2009
Naklad pracy studenta
Liczba godzin
Zajecia dydaktyczne 27
Przygotowanie si¢ do zajeé 23
Studiowanie literatury 20
Udzial w konsultacjach
Przygotowanie projektu / eseju / prezentacji itp. 10
Przygotowanie si¢ do egzaminu / zaliczenia 10
Inne
L.ACZNY naklad pracy studenta w godz. 90
Liczba punktow ECTS 3




