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Wymagania wstępne: 
Wiedza z zakresu praw mechaniki do określania kinematyki i dynamiki bryły w ruchu złożonym oraz znajomość rachunku macierzowego. 
Limit liczby studentów: 
zgodnie z zarządzeniem Rektora
Cel przedmiotu: 
Wiedza w zakresie struktury robotów i opisu kinematyki prostej i odwrotnej manipulatorów robotów oraz poznanie rodzajów napędów, sterowania i zastosowań robotów przemysłowych. 
Treści kształcenia: 
Wykład: Budowa robotów przemysłowych. Podstawowe podzespoły robota przemysłowego. Roboty o strukturze kinematycznej szeregowej, równoległej i hybrydowej. Roboty mobilne. Łańcuch kinematyczny manipulatora robota. Kinematyka manipulatorów, opisy przestrzenne. Przekształcanie układów współrzędnych. Przesunięcia i obroty układów współrzędnych. Przekształcenia jednorodne. Algorytm Denavita - Hartenberga. Odwrotne zadanie kinematyki. Kinematyka odwrotna pozycji i  orientacji. Napędy robotów przemysłowych. Napędy pneumatyczne, elektrohydrauliczne i elektryczne robotów. Urządzenia chwytające robotów przemysłowych. Chwytaki mechaniczne, magnetyczne i inne. Układy sensoryczne pomiaru położenia, przemieszczenia, prędkości, dotyku i siły. Układy wizyjne, układy sensoryczne obecności i zbliżenia. Sterowanie robotów przemysłowych.  Programowanie robotów. Metody programowania, programy sterujące robotami. Zastosowanie robotów przemysłowych do robotyzacji stanowisk spawania, zgrzewania, cięcia laserowego. Robotyzacja stanowisk manipulacji, paletyzacji i montażu.
Ćwiczenia: Obliczanie ruchliwości. Kinematyka manipulatorów. Opisy przestrzenne. Przekształcanie układów współrzędnych. Przesunięcia i obroty układów współrzędnych.  Przekształcenia jednorodne. Algorytm Denavita - Hartenberga. Odwrotne zadanie kinematyki. Konfiguracja odwrotna pozycji i orientacji.
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