PODSTAWY ROBOTYKI

Cele przedmiotu

Zapoznanie sie z podstawowymi pojeciami i zagadnieniami z dziedziny robotyki.

Pozyskanie wiedzy i umiejetnosci dotyczacych matematycznego opisu mechanizmoéw
przestrzennych.
Zdobycie wiedzy i umiejetnosci z zakresu kinematyki manipulatorow - formutowanie

i rozwigzywanie zadan kinematyki, wykorzystywanie jakobianu manipulatora, analiza konfiguracji
osobliwych, generowanie trajektorii, ksztattowanie parametréw ruchu.

Zdobycie wiedzy i umiejetnosci dotyczacych dynamiki manipulatorow — formutowanie
i rozwigzywanie zadan dynamiki, algorytmizacja obliczen.

Pozyskanie wiedzy i umiejetnosci w zakresie programowania i obstugi wspdfczesnych robotéw
przemystowych.

Wymagania wstepne

Znajomos¢ algebry, geometrii, analizy matematycznej w zakresie wyktadanym na wczesniejszych
latach studidw.

Znajomos¢ mechaniki w zakresie wyktadanym na wczesniejszych latach studiéw.

Znajomos¢ zagadnien programowania w zakresie osigganym na wczesniejszych latach studiow.

Zaktadane efekty ksztatcenia (wiedza)

Student ma podstawowg wiedze na temat obszarow zastosowan wspodfczesnej robotyki.
Student zna podstawy matematycznego opisu ruchu przestrzennego cztonu i uktadu cztonéw.
Student ma wiedze na temat typowych struktur kinematycznych robotow.

Student ma wiedze na temat kinematyki manipulatoréw.

Student ma wiedze na temat dynamiki manipulatoréow.

Student ma wiedze na temat programowania robotéw przemystowych.

Zaktadane efekty ksztatcenia (umiejetnosci)

Student potrafi sklasyfikowac struktury manipulatoréw i dobra¢ odpowiedni do ich opisu model
matematyczny.

Student potrafi wykonywa¢ obliczenia dotyczgce ruchu przestrzennego cztonu.

Student potrafi wykonywac obliczenia dotyczace kinematyki prostej i odwrotnej manipulatoréw.
Student potrafi wykonywac obliczenia dotyczace dynamiki odwrotnej manipulatoréw.

Student potrafi przygotowad robota przemystowego do pracy bezpiecznej dla obstugi.

Student potrafi zaprogramowac zadang sekwencje ruchéw efektora robota przemystowego.
Student potrafi zaprogramowac¢ wspodtprace robota przemystowego z urzadzeniami
towarzyszacymi, w tym z systemem wizyjnym.

Tresci merytoryczne wykfadéw

Podstawowe pojecia z dziedziny robotyki, przeglad zastosowan robotéw, typowe zagadnienia
z dziedziny robotyki.

Matematyczny opis mechanizméw przestrzennych: algebraiczna reprezentacja wektora, macierz
kosinuséw kierunkowych, katy i parametry Eulera, wspdirzedne jednorodne, parametry
Denavita-Hartenberga.

Kinematyka manipulatoréw: szeregowe i rownolegte struktury manipulatoréw, sformutowanie
zadania prostego i odwrotnego kinematyki o pofozeniu, jakobian manipulatora, zadania
kinematyki o predkosci i przyspieszeniu, konfiguracje osobliwe.



Planowanie ruchu robotdw: zagadnienie planowania i wyznaczania trajektorii zadanej,
ksztattowanie parametréw ruchu, sterowanie ruchem, planowanie ruchu uktadéw
nieholonomicznych.

Statyka i dynamika manipulatoréw: zasada mocy chwilowych, momenty bezwtadnosci, ped, kret
i energia cztonu sztywnego, réwnania Newtona-Eulera, sformutowanie zadania prostego
i odwrotnego dynamiki, algorytm rozwigzywania zadarn dynamiki dla manipulatoréow.

Tresci merytoryczne ¢wiczen

Zadania rachunkowe dotyczgce macierzy kosinuséw kierunkowych.

Obliczenia z wykorzystaniem katow Eulera i parametréw Eulera.

Zastosowania parametrow Denavita-Hartenberga do opisu kinematyki manipulatorow.
Zadanie proste kinematyki dla manipulatora szeregowego. Obliczenia rekurencyjne.
Zadanie odwrotne kinematyki dla manipulatora szeregowego.

Rozwigzywanie zadan przygotowujacych do sprawdzianu. Omoéwienie zadan domowych.
Sprawdzian czastkowy z pierwszej czesci przedmiotu.

Zadania kinematyki dla manipulatoréw rownolegtych.

Obliczanie jakobianu manipulatora, analiza konfiguracji osobliwych

Wyznaczanie trajektorii prosto- i quasiliniowej. Ksztattowanie profilu predkosci.

Statyka manipulatoréw — wyznaczanie sit i momentéw réwnowazgcych.

Obliczanie macierzy bezwtadnosci oraz pedu, kretu i energii cztondw w ruchu przestrzennym.
Zadanie odwrotne dynamiki, algorytmizacja obliczen dla potrzeb sterowania robotem.
Rozwigzywanie zadan przygotowujacych do sprawdzianu. Omoéwienie zadan domowych.
Sprawdzian czgstkowy z drugiej czesci przedmiotu.

Tresci merytoryczne laboratoriow

Wiadomosci wstepne nt. programowania robotdw. Zasady BHP podczas pracy z robotem
przemystowym.

Podstawy programowania robotow KUKA (instrukcje ruchu).

Programowanie zaawansowane robotéw KUKA (petle, instrukcje warunkowe, obstuga urzadzen
peryferyjnych).

Programowanie robotéw Fanuc (instrukcje i programy ruchu, obstuga pozycjonera).
Programowanie ruchu z wykorzystaniem danych z systemu wizyjnego.

Programowanie i badanie charakterystyk chwytaka.

Sprawdzian zaliczeniowy — samodzielne zaprogramowanie robota.
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