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Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Wybieralny

Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr Semestr |

Wymagania wstepne Brak

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 1

Forma e wyklad éwiczenia laborato- projekt Inne
prowadzenia zajeé¢ rium

et 9 :




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma wiedze na temat nowoczesnych technik produkcyj-
WO01 | nych z wykorzystaniem manipulatoréw i robotow prze- ZIP2_W10
. mystowych.
Wiedza - o -
Ma wiedze na temat mozliwosci i metod programowania
W02 |robotéw i wigczania ich w informatyczne systemy zarza- ZIP2_WO04
dzania produkcja.
Potrafi wykorzystywa¢ wiedze z nauk podstawowych do
Uo1L wprowad;anla nowoczesnych rozwigzan w procesach ZIP2_U03
produkcyjnych, w tym wykorzystywania metod automa-
Umiejetnosci tyzacji.
Potrafi w ramach pracy wtasnej poszerzac wiedze i
U02 |umiejetnosci w obszarach zwigzanych z rozwojem sys- ZIP2_U07
temow produkeyjnych.
Kompetencie Ma swiadomos¢ zwigzku pomiedzy dziatalnos$cig inzy-
P J K01 nierskg zwigzang z unowoczesnianiem proceséw pro- ZIP2_K02
spoteczne . . . . .
dukcyjnych a sferg biznesu i rozwojem regionu.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

1. Wprowadzenie. Rys historyczny rozwoju robotyki. Czynniki stymulujgce rozwdj
robotyki. Podstawowe definicje: manipulator, robot, robotyka.

2. Prawa (kanony) robotyki. Podstawowe uktady i zespoty robota przemystowego.
Schemat blokowy robota. Schemat blokowy logicznych zaleznos$ci zespotéw robota.
Klasyfikacja robotéw wg.: przeznaczenia.

3. Klasyfikacja robotéw ze wzgledu na: rodzaj stosowanego napedu, budowe jed-
nostki kinematycznej i strukture kinematyczng. Roboty o strukturze kinematycznej
szeregowej: kartezjanski, cylindryczny, SCARA, PUMA, sferyczny.

4. Generacje robotéw i ich cechy. Klasyfikacja uktadow sterowania. Zadania uktadéw
sterowania.

5. Obszary zastosowanh robotéw. Linie produkcyjne, gniazda produkcyjne, transport i
obstuga magazyndw oraz inne np.: spawanie, zgrzewanie, spawanie i ciecie lasero-
we, montaz, manipulacje i paletyzacja.

laboratorium

1. Wprowadzenie do zaje¢ laboratoryjnych i przepisy BHP. Robot KUKA — zapozna-
nie sie z robotem i programowaniem w trybie uzytkownika.

2. Robot KUKA — opracowanie podstawowych programéw uzytkowych.

3. Realizacja zadan manipulacyjnych i lokomocyjnych - robot Kuka.

4. Wykorzystanie modutdéw wejsciowo - wyjsciowych robota Kuka.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny

wo1 X
w02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . A .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Uzyskanie co najmniej 50% punktéw ze sprawdzianu zali-
wyktad zaliczenie z oceng

czeniowego.

laboratorium | zaliczenie z oceng

kolokwium.

Sprawozdania laboratoryjne, uzyskanie co najmniej 50% z

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéow ECTS

. - e Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
C L P
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw 5 h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 19 h
" | akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 0,8 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 6 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 0.2 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 10 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. . . 0,4 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 25 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 1 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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