	I. KARTA OPISU PRZEDMIOTU

	Kierunek
	Mechatronika

	
	

	Poziom kształcenia
	1-go stopnia

	
	

	Profil kształcenia
	Praktyczny

	
	

	Forma prowadzenia studiów
	niestacjonarne

	
	

	Przedmiot/kod modułu
	Podstawy Robotyki/PRO-MR

	
	

	Rok studiów


	2



	
	

	Semestr 
	4

	Liczba  godzin
	Wykłady: 9, Laboratoria: 9       

	Liczba punktów ECTS
	2/praktyczny 1

	Prowadzący przedmiot
	

	Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności, kompetencji personalnych i społecznych
	Student rozpoczynający ten przedmiot powinien posiadać podstawową wiedzę z przedmiotu Podstawy robotyki, analizy matematycznej oraz z mechaniki ogólnej. W szczególności powinien znać równania Lagrange’a, rachunek macierzowy oraz rozwiązywania układów równań liniowych jednorodnych. Powinien posiadać umiejętność rozwiązywania podstawowych problemów z zakresu objętego wymaganą wiedzą oraz umiejętność pozyskiwania informacji ze wskazanych źródeł. Powinien również rozumieć konieczność poszerzania swoich kompetencji. Ponadto w zakresie kompetencji społecznych student musi prezentować takie postawy jak uczciwość, odpowiedzialność, wytrwałość, ciekawość poznawcza, kreatywność, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.

	Cel(cele) modułu kształcenia
	Przekazanie studentom wiedzy z robotyki a w szczególności wiedzy związanej z robotami kołowymi i manipulacyjnymi w celu merytorycznego przygotowania do zagadnień związanych z modelowaniem dynamiki robotów dla celów ich sterowania. 

Rozwijanie u studentów umiejętności rozwiązywania problemów związanych z matematycznym opisem ograniczeń prędkości nałożonych na kierunki ruchu robota mobilnego, sterowaniem robota manipulacyjnego do punktu oraz wzdłuż zadanej trajektorii z uwzględnieniem modelu jego dynamiki czyli umiejętności rozwiązania dwóch podstawowych zadań sterowania rozważanych w automatyce.

	II. EFEKTY UCZENIA SIĘ

Ważne: Nie musimy dzielić efektów uczenia się dla modułów (przedmiotów) na kategorie wiedzy, umiejętności 
i kompetencji społecznych; każdy moduł (przedmiot) nie musi obejmować wszystkich trzech kategorii efektów uczenia się.

	Symbol efektów uczenia się

(Kod modułu, liczba efektów 4-8)
	Potwierdzenie osiągnięcia efektów uczenia się

(co student potrafi po zakończeniu modułu?)
	Odniesienie do efektów uczenia się  dla kierunku studiów  

	PRO-MR_01


	ma uporządkowaną i podbudowaną teoretycznie wiedzę ogólną w zakresie mechaniki ogólnej: statyki, kinematyki oraz dynamiki, w tym wiedzę niezbędną do zrozumienia zasad modelowania i konstruowania prostych systemów mechanicznych; 
	MR_W02

	PRO-MR_02
	orientuje się w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych robotyki;
	MR _W36

	PRO-MR_03
	zna podstawowe metody stosowane przy rozwiązywaniu prostych zadań inżynierskich z zakresu kinematyki robotów manipulacyjnych;
	MR _W33

	PRO-MR_04
	odczytywać ze zrozumieniem projektową dokumentację techniczną oraz proste schematy technologiczne systemów automatyki i robotyki;
	MR _U02

	PRO-MR_05
	umie wyznaczać modele matematyczne kinematyki manipulatora, a także wykorzystywać je do celów rozwiązywania podstawowych zadań związanych z programowaniem robota;
	MR _U10

	PRO-MR_06
	posiada podstawowe umiejętności eksploatacyjne i operatorskie przemysłowych  robotów manipulacyjnych; potrafi utworzyć, przetestować i uruchomić prosty program ruchu dla manipulatora przemysłowego; potrafi rozwiązać podstawowe zadania związane z kinematyką robotów;
	MR _U11

	PRO-MR_07
	posiada świadomość konieczności profesjonalnego podejścia do zagadnień technicznych, skrupulatnego zapoznania się z dokumentacją oraz warunkami środowiskowymi, w których urządzenia i ich elementy mogą funkcjonować;
	MR _K01


	III. TREŚCI UCZENIA SIĘ

	Symbol
	Treści uczenia się


	Odniesienie do efektów uczenia się modułu

	TK_1
	Posiada uporządkowaną i podbudowaną wiedzę w zakresie mechatroniki, automatyki i robotyki; Ma podstawową wiedzę w zakresie teorii manipulatorów i robotów, kinematyki i dynamiki prostej i odwrotnej, programowania robotów przemysłowych; 
	MR _W02, 

MR _33

MR _W36

	TK_2
	Umie wyznaczać modele matematyczne kinematyki manipulatora, a także wykorzystywać je do celów rozwiązywania podstawowych zadań związanych z programowaniem robota;
	MR _U02, 

MR _U10, 

MR _U11

	TK_3
	posiada świadomość konieczności profesjonalnego podejścia do zagadnień technicznych, 
	MR _K01

	IV. LITERATURA PRZEDMIOTU

	Podstawowa

(do 5)
	Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, J.J. Craig, WNT Warszawa, 1993

Dynamika i sterowanie robotów, M.W. Spong, M. Vidyasagar, WNT, Warszawa 1997

Manipulatory i roboty mobilne. Modele, planowanie ruchu, sterowanie, K. Tchoń, A. Mazur, I. Dulęba, R. Hossa, R. Muszyński, Akademicka Oficyna Wydawnicza, Warszawa, 2000

Modelowanie I sterowanie robotów, K. Kozłowski, P. Dutkiewicz, W. Wróblewski, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2003

Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorów, praca zbiorowa pod red. Adama Moreckiego i Józefa Knapczyka, WNT, Warszawa 1993,1999

	Uzupełniająca

(do 10)
	Modeling and Control of Robot Manipulators, Sciavicco, B. Siciliano, Springer-Verlag, London, 2000


	V. SPOSÓB OCENIANIA PRACY STUDENTA

	Symbol efektu uczenia się dla modułu (zgodnie z tabelą nr II)
	Symbol treści uczenia się realizowanych w trakcie zajęć (zgodnie z tabelą nr III)
	Forma realizacji treści uczenia się (wykład, ćwiczenia itd.)
	  Typ oceniania

(diagnostyczna, formująca, podsumowująca)
	Metody oceny

(odpytanie, prezentacja,   test, egzamin, inne)

	PRO-MR_01, PRO-MR_02,

PRO-MR_03,
	TK_1
	wykład
	podsumowująca
	egzamin

	PRO-MR_04, PRO-MR_05,

PRO-MR_06,
	TK_2
	laboratorium
	podsumowująca
	sprawozdania

	PRO-MR_07
	TK_3
	laboratorium
	podsumowująca
	odpytanie

	VI. OBCIĄŻENIE PRACĄ STUDENTA

Forma aktywności

Średnia liczba godzin na zrealizowanie aktywności

(godz. lekcyjna -  45 min.)

Godziny zajęć (wg planu studiów) z nauczycielem ( tzw. kontaktowe) 
Godz.

ECTS

1. Wykład

9
1
2. Laboratorium
9
1
3. ….

Praca własna studenta

( np. przygotowanie do zajęć, czytanie wskazanej literatury, przygotowanie do egzaminu, inne) 
Godz. 

1. Wykład

9
2. Laboratorium
9
Łączny nakład pracy studenta

40
Sumaryczna liczba punktów ECTS 
z  przedmiotu (liczba punktów, którą student uzyskuje na zajęciach wymagających bezpośredniego udziału nauczyciela oraz w ramach zajęć o charakterze praktycznym – laboratoryjne, projektowe, itp.)
                                     2ECTS

Nakład pracy studenta związany z zajęciami o charakterze praktycznym

                                     1ECTS

Nakład pracy związany z zajęciami wymagającymi bezpośredniego udziału nauczycieli akademickich

                                    2ECTS

VII. Zasady wyliczania nakładu pracy studenta

Studia stacjonarne

75%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

25%  x 1 ECTS = godziny poświęcone przez studenta na pracę własną

Studia niestacjonarne

50%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

50%  x 1 ECTS = godziny poświęcone przez studenta na pracę własną

Praktyka zawodowa 

100%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

Zajęcia praktyczne na kierunku pielęgniarstwo 

100%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela



	VI. KRYTERIA OCENY

	5
	znakomita wiedza, umiejętności, kompetencje

	4,5
	bardzo dobra wiedza, umiejętności, kompetencje

	4
	dobra wiedza, umiejętności, kompetencje

	3,5
	zadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje, ale ze znacznymi niedociągnięciami

	3
	zadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje, z licznymi błędami

	2
	niezadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje


Zatwierdzenie sylabusa:

Opracował:

Sprawdził  pod względem formalnym (koordynator modułu): 

Zatwierdził (Dyrektor Instytutu):dr inż. Halina Pacha-Gołebiowska

