
PODSTAWY ROBOTYKI (NST) 
 

Cele przedmiotu 

• Zapoznanie się z podstawowymi pojęciami i zagadnieniami z dziedziny robotyki.  

• Pozyskanie wiedzy i umiejętności dotyczących matematycznego opisu mechanizmów 
przestrzennych. 

• Zdobycie wiedzy i umiejętności z zakresu kinematyki manipulatorów – formułowanie i rozwiązy-
wanie zadań kinematyki, wykorzystywanie jakobianu manipulatora, analiza konfiguracji 
osobliwych. 

• Pozyskanie wiedzy i umiejętności w obszarze planowania ruchu robotów – generowanie 
trajektorii, kształtowanie parametrów ruchu.  

 
 

Wymagania wstępne  

• Znajomość algebry, geometrii, analizy matematycznej w zakresie wykładanym na wcześniejszych 
latach studiów.  

• Znajomość mechaniki w zakresie wykładanym na wcześniejszych latach studiów. 
 
 

Zakładane efekty kształcenia (wiedza) 

• Student ma podstawową wiedzę na temat obszarów zastosowań współczesnej robotyki. 

• Student zna podstawy matematycznego opisu ruchu przestrzennego członu i układu członów. 

• Student ma wiedzę na temat typowych struktur kinematycznych robotów. 

• Student ma wiedzę na temat kinematyki manipulatorów. 
 
 

Zakładane efekty kształcenia (umiejętności) 

• Student potrafi sklasyfikować struktury manipulatorów i dobrać odpowiedni do ich opisu model 
matematyczny. 

• Student potrafi wykonywać obliczenia dotyczące ruchu przestrzennego członu. 

• Student potrafi wykonywać obliczenia dotyczące kinematyki prostej i odwrotnej manipulatorów. 
 
 

Treści merytoryczne wykładów 

• Podstawowe pojęcia z dziedziny robotyki, przegląd zastosowań robotów, typowe zagadnienia 
z dziedziny robotyki. 

• Matematyczny opis mechanizmów przestrzennych: algebraiczna reprezentacja wektora, macierz 
kosinusów kierunkowych, kąty i parametry Eulera, współrzędne jednorodne, parametry 
Denavita-Hartenberga. 

• Kinematyka manipulatorów: szeregowe i równoległe struktury manipulatorów, sformułowanie 
zadania prostego i odwrotnego kinematyki o położeniu, jakobian manipulatora, zadania 
kinematyki o prędkości i przyspieszeniu, konfiguracje osobliwe. 

• Planowanie ruchu robotów: zagadnienie planowania i wyznaczania trajektorii zadanej, 
kształtowanie parametrów ruchu, sterowanie ruchem. 
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