Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Robotyzacja proceséw wytworczych
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Programowanie robotow
Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-6-MK50-0 0
Rok: I

Semestr: 6

Forma studiéw: Studia stacjonarne

Rodzaj zajeé i liczba godzin w semestrze: | 60

Wyktad:| 30

Cwiczenia:| —

Laboratorium:| 30

Projekt:| —
Liczba punktéw ECTS: 5
Sposéb zaliczenia: egzamin
Jezyk wykladowy: polski

Cel przedmiotu

C1 |Zapoznanie studentéw z zasadami programowania robotow.
C2 |Nabycie umiegjetnosci programowania robotéw z wykorzystaniem metod on-line i off-line.
Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1  |Znajomos¢ elementarnej wiedzy powiazanej z przedmiotem (z zakresu automatyki, robotyki,
elektrotechniki).
2 |Znajomos¢ podstawowych zagadnien z zakresu obstugi komputera, podstaw informatyki oraz
programowania inzynierskiego.
3 |Umiejetno$¢ pozyskiwania informacji z literatury, baz danych, dokumentacji technicznej oraz
i innych zrodet, a takze interpretacji uzyskanych informacji, wyciagania wnioskow oraz
formutlowania opinii wraz z ich uzasadnieniem.
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK1 [Student zna podstawowe zagadnienia z zakresu programowania robotow.
EK2 [Student zna metody programowania robotéw i potrafi je scharakteryzowac.
EK3 |Student zna strukturg programu, wyglad programu oraz typowe instrukcje programu.
W zakresie umiejetnosci:
EK4 [Student potrafi pozyskiwac informacje z dokumentacji robota i wykorzystywac je w procesie
programowania.
EKS [Student potrafi zaprogramowac robota z wykorzystaniem rg¢cznego programatora.
EK6 [Student potrafi przygotowac program robota w okreslonym jezyku programowania oraz

stosowac oprogramowanie wspierajace programowanie robotow.




TreSci programowe przedmiotu

Forma zaje¢c: wyklady

Tresci programowe:

W1

Wprowadzenie — idea oraz podstawowe zagadnienia z zakresu programowania robotow;
zasady bezpieczenstwa podczas programowania robotow.

w2

Zasady programowania robotow — roboty mobilne, roboty przemystowe, roboty do uzytku
osobistego, roboty specjalnego przeznaczenia, roboty eksperymentalne, roboty medyczne,
roboty edukacyjne, zrobotyzowane $rodki transportu.

W3

Uktady odniesienia oraz rodzaje interpolacji stosowane w robotyce — programowanie w
ukladzie zwiazanym z podstawg robota, koncowka narzedzia oraz z wykorzystaniem osi;
ruch liniowy, kolowy oraz od punktu do punktu.

W4

Parametry pracy robota istotne w procesie programowania — pozycja, predkosc,
przyspieszenie, opoznienie, doktadno$é, obciazenie, ograniczenia osi.

W5

Programowanie robotéw on-line — wykorzystanie r¢cznego programatora oraz
programowanie samouczace.

W6

Programowanie robotéw off-line — proste pisanie kodu oraz aplikacje wspomagajace
programowanie.

W7

Elementy jezykow programowania robotow — typowe wyrazenia, zmienne lokalne i
globalne, operatory, wyrazenia logiczne, instrukcje ruchu, instrukcje sterowania przebiegiem
programu, kolejno$¢ operacji, typy programow, funkcje, tworzenie i wykonywanie kodu;
komunikacja poprzez terminal.

W8

Jezyki programowania robotow — BASIC, AS, RAPID, SPEL+, KRL, MELFA-BASIC,
Karel, URScript — charakterystyka, sktadnia kodu, typowe instrukcje, przyktady.

W9

Podstawowe funkcje srodowisk programowania robotow — projektowanie stanowiska,
analiza trajektorii, wizualizacja sekwencji ruchu, wykrywanie kolizji, dokonywanie
pomiarow.

W10

Przyktady aplikacji wspomagajacych programowanie robotow — K-ROSET, RobotStudio, ,
Epson RC+, Roboguide, MELFA WORKS, RoboSim, RoboDK — charakterystyka oraz
analiza poréwnawcza Srodowisk.

W11

Programowanie z obstuga portow wejscia/wyjscia — definiowanie sygnatéw, komunikacja z
peryferiami.

W12

Tworzenie dedykowanych programow — programowanie robotow spawalniczych,
programowanie paneli operatorskich.

Forma zajec¢: laboratoria

Tresci programowe:

L1 |Zajgcia organizacyjne — szkolenie BHP, omowienie zasad i sposobu realizacji zajgc.

L2 [Wprowadzenie do programowania robotow — idea programowania, tworzenie prostych
programdw sterujacych robotem edukacyjnym.

L3 |Programowanie kotowego robota mobilnego o napedzie réznicowym — alternatywne
algorytmy sterowania.

L4 [Programowanie on-line robota przemystowego Kawasaki RSO03N — wykorzystanie

recznego programatora; zastosowanie alternatywnych uktadow odniesienia oraz interpolacji.




L5 [Programowanie w jezyku AS — pisanie kodu, instrukcje ruchu, instrukcje sterowania
przebiegiem programu, wykonywanie kodu; komunikacja z wykorzystaniem terminala,
testowanie programow.

L6 [Programy umozliwiajace komunikacj¢ z peryferiami — obstuga portow wejscia/wyjscia.

L7 |Programowanie off-line — poznanie §rodowiska EPSON RC+, pisanie programow w jezyku
SPEL+, testowanie programu, analiza ruchu robota, wykrywanie kolizji.

L8 |Tworzenie dedykowanych programéw — poznanie srodowiska RobotStudio, programowanie
robota spawalniczego.

L9 |Programowanie stacji zrobotyzowanej — komunikacja pomi¢dzy robotami.

L10 |Podsumowanie zaje¢ laboratoryjnych — weryfikacja efektow ksztatcenia.
Metody dydaktyczne
Wyktad informacyjny z wykorzystaniem prezentacji multimedialne;.

2 |Metoda aktywizujaca zwiazana z praktycznym dziataniem studentow w celu rozwiazania

postawionych problemow.

3 |Projektowanie i wykonywanie programéw wraz z prezentacja wynikow.

Obciazenie pracg studenta
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca: 60
W tym: Udziat w wyktadach: 30
Udziatl w ¢wiczeniach: -
Udziatl w zajeciach laboratoryjnych: 30
Udziat w zajeciach projektowych: —
Praca wlasna studenta: 65
W tym: Samodzielne studiowanie
tematyki wykltadow, przygotowanie i udziat 20

w kolokwium zaliczajacym wyktad:

Przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych -

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych, 45

opracowanie sprawozdan:

Przygotowanie projektu: -

o charakterze praktycznym (¢w., lab., proj.):

Laczny czas pracy studenta: 125
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 5
przedmiotu:

Liczba punktéw ECTS w ramach zajgé 2

Literatura podstawowa

Hughes C., Hughes T.: Programowanie robotow. Helion, 2017.

Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S.: Srodowiska programowania robotow. Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 2017.




Kost G., Swider J., Programowanie robotéw on-line. Wydawnictwo Politechniki Slaskie;j,
Gliwice 2011.

Kost G.: Programowanie robotow przemystowych. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej,
Gliwice 2000.

Materiaty Kawasaki Heavy Industries: Programowanie w jgzyku AS.

Materiaty ASTOR: Instrukcja obstugi i programowania robotow przemystowych EPSON
Scara. Krakow 2013.

Literatura uzupeliajaca

Honczarenko J.: Roboty Przemystowe. Budowa i zastosowanie. Wydawnictwa
Naukowo-Techniczne, Warszawa 2004.

Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W., Planowanie zadan i programowanie robotow.
Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan 1999.

Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody ocer
ksztalcenia | zdefiniowanych dla | przedmiotu programowe dydaktyczne Y Y
catego programu
(PEK)

RPWIA W03+

EK1 RPWIA WI1l++ Cl EVILL\;UI:;V%:?; 1,2 Ol
RPWIA_U10 ++ » Ly L9y L
RPWIA WI1l++

EK2 RPWIA UI10 ++ Cl,C2 W5, W6, L4, L7 1,2,3 01, 02
RPWIA_WO03++ W6, W7, W8, L5,

EK3 RPWIA UI10 ++ Cl,C2 L6, L7 1,2,3 01, 02
RPWIA WI1l++ W2, W3, W5, W6,

EK4 | rpwia U10 ++ Cl WIL L2, 13,14, 06| 2 02
RPWIA WI1l++

EKS5 RPWIA U10 ++ C2 W2, W3, W5, L4 2,3 02
RPWIA W03+

EK6 RPWIA_ WI11++ C2 Wii]\?g’g SI:;V9, 2,3 02
RPWIA U10 ++ > 95

Metody i kryteria oceny
Symbol . , . .
metody oceny Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
01 Egzamin pisemny koncowy. 51%
02 Uzyskanie pozytywnych ocen z realizacji zadan praktycznych. 51%

Autor programu: |dr inz. Jakub Szabelski, mgr inz. Lukasz Sobaszek

Adres e-mail: [j.szabelski@pollub.pl, l.sobaszek@pollub.pl

Jednostka organizacyjna:|Instytut Technologicznych Systemow Informacyjnych
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