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Cel przedmiotu: 
Umiejetność transformacji układów współrzędnych, rozwiazywania odwrotnego zagadnienia kinematycznego, planowania oraz generowania zadanej trajektorii manipulatora. Poznanie podstwowych instrukcji programowania robota przemysłowego KUKA 15/2.
Treści kształcenia: 
Szczegółowy opis zajęć z proponowaną liczbą godzin: Transformacje układów współrzędnych-4h. Jednostka kinematyczna robota i lokalne układy współrzędnych-4h. Odwrotne zagadnienie kinematyczne – 4h. Zależności kinematyczne dla prędkości – 4h. Dynamika manipulatorów, równanie Eulera-Lagrange'a – 4h. Planowanie trajektorii manipulatora 4h. Generowanie trajektorii zadanej -2h. Programowanie robota przemysłowego KUKA 15/2 – ćwiczenia pokazowe -4h.
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