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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Zapoznanie studentow z klasyfikacjg, budowg i zastosowaniem robotéw. Przeprowadzenie

Cel praktycznych dziatah z wykorzystaniem robota edukacyjnego — EDU-BOT i robotéw
modutu | przemystowych — KUKA i FANUC.
(3-4 linijki)
svmbol rol\jvoarg;znia odniesienie do | odniesienie do
); Kt Efekty ksztalcenia P L. efektow efektow
etektu (w/c’z/;;os;l:vne) kierunkowych | obszarowych
Ma wiedze na temat nowoczesnych technik
W_01 | produkcyjnych z wykorzystaniem manipulatorow i w, | K_W10 T2A W04
robotéw przemystowych
Ma wiedze na temat mozliwosci i metod T2A WO3
W_02 | programowania robotow i wigczania ich w w, | K_W04 S2A W06
informatyczne systemy zarzadzania produkcjg -
Potrafi wykorzystywa¢ wiedze z nauk podstawowych T2A UOS
u_o1 do wprowadzania no_woczesnych rozwigzah w w, | U_WO03 T2 A:U15
procesach produkcyjnych, w tym wykorzystywania T2A UL7
metod automatyzacji —
Potrafi w ramach pracy wtasnej poszerzac¢ wiedze i T2A _UO05
U_02 | umiejetnosci w obszarach zwigzanych z rozwojem w, | U _wov7 T2A _U09
systemow produkcyjnych
Ma swiadomos¢ zwigzku pomiedzy dziatalnoscig T2A K02
K_01 |nzyn|e|:ska zwigzang z unowoczesnianiem _ w, | K_K02 T2A:K04
procesow produkcyjnych a sferg biznesu i rozwojem T2A UL9
regionu —
K_02
Tresci ksztalcenia:
1. Tredci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efektéyv
wyktadu ksztalcenia
dla modutu
1 Wprowadzenie. Rys historyczny rozwoju robotyki. Czynniki stymulujgce W_01,w_02
rozwdj robotyki. Podstawowe definicje: manipulator, robot, robotyka. Prawa U_01,U_02
(kanony) robotyki. K_01
2 Podstawowe uktady i zespoty robota przemystowego. Schemat blokowy | W_01,W_02
robota. Schemat blokowy logicznych zaleznosci zespotéw robota. | U 01,U 02
Klasyfikacja robotow wg.: przeznaczenia, rodzaju stosowanego napedu. K 01
3 Klasyfikacja robotow ze wzgledu na: budowe jednostki kinematycznej i | W_01,W_02
strukture kinematyczng. Roboty o strukturze kinematycznej szeregowej: | U_01,U_02
kartezjanski, cylindryczny, SCARA, PUMA, sferyczny. K 01
4 : L o . . . lw_0o1,w_02
Generacje robotéw i ich cechy. Klasyfikacja uktadéw sterowania. Zadania U 0LU 02
uktadéw sterowania. K '01—
5 W_0LW 02
Klasyfikacja metod programowania robotéw przemystowych. U _01,U_02
K 01
6 Obszary zastosowan robotéw. Linie produkcyjne, gniazda produkcyjne, | W_01,W_02
transport i obstuga magazyndéw oraz inne np.. spawanie, zgrzewanie, | U_01,U_02
spawanie i ciecie laserowe, montaz, manipulacje i paletyzacja K 01




7 Prezentacja filméw o zastosowaniach robotéw przemystowych. Komentarze | W_01,wW_02
dotyczace przyktadéw pokazanych na filmach U 01,U_02
K 01
8 Sprawdzian w formie testu
2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen
Odniesienie
N'r zajec Tresci ksztalcenia do efektoyv
¢éwicz. ksztatcenia
dla modutu
3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
er ;gj_ec Tresci ksztatcenia :;’zf;f:‘::;';
dla modutu
1 W_01,W_02
Wprowadzenie do zaje¢ laboratoryjnych i przepisy BHP. Programowanie U 01U 02
manipulatora w uktadzie X — Y. K '01—
2 W _01,W_02
Programowanie i obstuga robota edukacyjnego EDU-BOT. U_01,U_02
K 01
3 L . . . W_01,W_02
Robot KUKA — zapoznanie sie z robotem i programowaniem w trybie U 01U 02
uzytkownika. K 01
2 W _01,W_02
Robot KUKA — opracowanie programu do przenoszenia pojemnikow. U_01,U_02
K 01
5 o . _ W_01,W_02
Robot FANUC — zapoznanie sie z obstugg i programowaniem. Program U 0lLU 02
demonstracyjny. K 01

4. Charakterystyka zadan projektowych
5. Charakterystyka zadan w ramach innych typéw zaje¢ dydaktycznych

Metody

sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol
efektu

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

(sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W 01 Sprawdzian w formie testu, sprawozdania laboratoryjne - dyskusja

W 02 Sprawdzian w formie testu, sprawozdania laboratoryjne - dyskusja

U 01 Sprawozdania laboratoryjne - dyskusja

U 02 Sprawozdania laboratoryjne - dyskusja

K_01 Sprawozdania laboratoryjne - dyskusja




D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. L obcigzenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 15
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 10
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 2
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 27
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wykfadow 10
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 6
15 | Wykonanie sprawozdan 8
15 | Przygotowanie do kolokwium koricowego z laboratorium 4
17 | wWykonanie projektu lub dokumentagcji
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (suma)28
21 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 1
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta 55
23 Punkty ECTS za modut 2
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 30
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach zajeé o
charakterze praktycznym 1

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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