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Treści kształcenia: 
1.		Zagadnienia wstępne	Zadania urządzeń sensorycznych w technice robotyzacyjnej. Systemy pozyskiwania informacji o stanie mechanizmu robota w zależności od klasy systemu pozycjonowania. Potrzeby w zakresie pozyskiwania innych informacji.
2.		Urządzenia pomiarowe przemieszczeń członów robota	Przegląd wykorzystywanych w robotyce przetworników przemieszczeń liniowych i kątowych: przetworniki odczytujące, liczące cyklicznie, impulsowe, z czujnikami analogowymi. Sprzęganie przetworników z mechanizmami robota. Metody wykorzystania poszczególnych rodzajów przetworników w układach sterowania w zależności od klasy systemu pozycjonowania. Wpływ  systemu pozyskiwania informacji na organizację procesu sterowania i właściwości użytkowe robota. Wpływ parametrów metrologicznych przetworników na właściwości użytkowe systemu manipulacji.
3.		Pomiary dynamiczne	Analiza sygnału wyjściowego przetwornika pomiarowego w przypadku pomiaru wielkości zmieniającej się. Metody opisu właściwości dynamicznych przetworników. Wpływ właściwości dynamicznych przetwornika na dokładność pozycjonowania.
4.		Przetworniki prędkości, przyspieszenia, siły.	Przegląd wykorzystywanych w robotyce przetworników prędkości, przyspieszenia i siły, pomiary tensometryczne w robotyce.
5.		Rozpoznawanie cech obiektu manipulacji	Urządzenia sensoryczne związane z realizacją procesów chwytania lub procesów technologicznych. Rozpoznawanie obiektów manipulacji, ich położenia, kształtu, orientacji, charakterystycznych cech; przetworniki dotykowe, optyczne, układy wizyjne.
6.		Systemy pomiarowe w badaniach robotów	Definicje podstawowych charakterystyk funkcjonalnych robota. Systemy pomiarowe w badaniach robotów
7.		Systemy pozyskiwania informacji o otoczeniu robota	Układy zabezpieczania przed kolizją. Przetworniki i systemy lokacyjne robotów mobilnych.
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