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1. Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia (nabor)
2025/26

Kod przedmiotu
03MCHN.PI1C.0079.25

Jezyki wyktadowe
polski

Obligatoryjnos¢
Obowigzkowy

Blok zajeciowy
Przedmioty kierunkowe

Brak wymagan

Przedmioty Brak przedmiotéw wprowadzajgcych
wprowadzajace
Koordynator Sylwester Wawrzyniak
Okres Forma prowadzenia, godziny zajec i punkty ECTS
Semestr 1 * Wyktad: 18 godz., 3 ECTS, Zaliczenie na ocene
2. Efekty uczenia sie dla przedmiotu
Odniesienie
Kod Opis efektéw uczenia sie do kierunkowych
efektéw uczenia sie
Wiedza:
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Kod Opis efektow uczenia sie

wil ma wiedze w zakresie podstawowych czujnikéw
potozenia stosowanych w uktadach mechatronicznych.

W2 ma wiedze z zakresu budowy robotéw przemystowych,
ich konstrukgji i przestrzeni roboczych.

Umiejetnosci:

ul potrafi dobra¢ odpowiednie dla danego

procesu/maszyny/urzadzenia czujniki odpowiadajace
za realizacje poprawnego pomiaru.

u2 potrafi zaprojektowaé, zbudowadé, uruchomic oraz
przetestowad system mechatroniczny sktadajacy sie
wybranego sterownika, czujnikéw i elementéw
wykonawczych dla okreslonego procesu.

Kompetencje spoteczne:

K1 ma $wiadomos$¢ zagrozen wystepujacych podczas
pracy z urzadzeniami automatyki

Odniesienie
do kierunkowych
efektow uczenia sie

MCH_O1_K_W04

MCH_O1_K_W05

MCH_O1_K_U03

MCH_O1_K_U10

MCH_01_K_K03

3. Tresci programowe
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P6S_WK P6S_WK _inz
P6S_WG P6S_WG_inz

P6S_WG P6S_WG_inz

P6S_UW_inz P6S_UW

P6S_UK P6S_UO
P6S_UW inz P6S_UW

P6S_KK P6S_KO
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Lp. Tresci programowe Formy zajec
1. Podstawowe pojecia stosowane w robotyce. Przyktady | Wyktad
konstrukcji robotéw. Dane katalogowe wybranego
robota.

Dokfadnos¢ pozycjonowania, powtarzalnos$¢, orientacja
i realizacja toru ruchu.

Uktady PTP i CP, uktady programowania
autonomicznego, programowanie w Srodowisku
wirtualnym. Zakres stosowania robotéw, rejestrowane
i przetwarzane sygnaty.

Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne
manipulatoréw, stopnie swobody i ruchliwosci,
manipulatory szeregowe i réwnolegte, manipulatory
redundantne, klasyfikacja robotdéw.

Ruchy globalne, regionalne i lokalne i ich realizacja w
powigzaniu ze struktura manipulatora.

Mechanizmy uktadéw chwytajacych: sposoby
uchwycenia obiektu, schematy kinematyczne
mechanizmdw przekazywania ruchu.

Uktady napedowe robotéw przemystowych: napedy
elektryczne, pneumatyczne i hydrauliczne

Uktady pomiarowe i sensoryczne: przetworniki
analogowe i cyfrowe.

0gdélne oméwienie zagadnien mechaniki manipulatora
i celéw rozwigzywania zadah mechaniki.

Macierz obrotu, macierz przeksztatcenia jednorodnego
i ich wykorzystanie w analizie kinematyki
manipulatora

Podstawy statyki i dynamiki manipulatora oraz
wykorzystanie tych zadah w sterowaniu
manipulatorem robota.

Schemat przeptywu sygnatdéw w systemie sterowania
robotem. Planowanie trajektorii we wspétrzednych
kartezjanskich i konfiguracyjnych.

Budowa uktadéw sterowania robotéw przemystowych.
Struktura uktadéw sterowania i ich zadan.

Przyktady zastosowan RP: od zastosowania w matym
zakfadzie produkcyjnym do duzego systemu
elastycznie zautomatyzowanego.

Efekty uczenia sie dla

przedmiotu

W1, W2, U1, U2, K1

4. Metody prowadzenia zajeé, weryfikacji efektow uczenia sie i warunki zaliczenia

Forma zaje¢

Metody prowadzenia zajec:

Wyktad

Metody (sposoby) weryfikacji:
Wyktad

Zaliczenie pisemne

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Pozytywne zaliczenie kolokwium koncowego
Efekt
uczenia Metody (sposoby) weryfikacji
sie dla
Erzedmlot Zaliczenie pisemne
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Udziat:
100%
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w1 X

W2 X
Ul X
u2 X
K1l X

5. Literatura
Literatura podstawowa

1. Szkodny T., 2011, Podstawy robotyki, Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej
2. Buratowski T., 2006, Podstawy robotyki, AGH Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne

Literatura uzupetniajaca

1. Szkodny T., 2008, Zbiér zadan z podstaw robotyki, Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej

6. Naktad pracy studenta - bilans godzin i punktéw ECTS

Aktywnos¢ studenta

Zajecia prowadzone

z bezposrednim udziatem

nauczyciela akademickiego | Wyktad
lub innych oséb

prowadzacych zajecia

Konsultacje

Studiowanie literatury
Praca wtasna studenta

Przygotowanie do zaliczenia

Przygotowanie do zaje¢
taczny nakiad pracy studenta

Liczba punktéw ECTS

* Godzina (dydaktyczna) oznacza 45 minut
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Obcigzenie
studenta
Liczba godzin

18

20
25

75

474



