PODSTAWY ROBOTYKI (NST)

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 rozwigzy-
wanie zadan kinematyki, wykorzystywanie jakobianu manipulatora, analiza konfiguracji
osobliwych.

Pozyskanie wiedzy i umiejetnosci w obszarze planowania ruchu robotéw — generowanie
trajektorii, ksztattowanie parametréw ruchu.

Wymagania wstepne

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

Zaktadane efekty ksztatcenia (wiedza)

Student ma podstawowa wiedze na temat obszaréw zastosowan wspdtczesnej robotyki.
Student zna podstawy matematycznego opisu ruchu przestrzennego cztonu i uktadu cztondw.
Student ma wiedze na temat typowych struktur kinematycznych robotéw.

Student ma wiedze na temat kinematyki manipulatoréw.

Zaktadane efekty ksztatcenia (umiejetnosci)

Student potrafi sklasyfikowaé struktury manipulatoréw i dobraé¢ odpowiedni do ich opisu model
matematyczny.

Student potrafi wykonywac obliczenia dotyczgce ruchu przestrzennego cztonu.

Student potrafi wykonywac obliczenia dotyczgce kinematyki prostej i odwrotnej manipulatoréw.

Treséci merytoryczne wyktadéw

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

Matematyczny opis mechanizmoéw przestrzennych: algebraiczna reprezentacja wektora, macierz
kosinusow kierunkowych, katy i parametry Eulera, wspodtrzedne jednorodne, parametry
Denavita-Hartenberga.

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

Planowanie ruchu robotéw: zagadnienie planowania i wyznaczania trajektorii zadanej,
ksztattowanie parametréw ruchu, sterowanie ruchem.
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