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Informacje szczegdtowe

Cele przedmiotu

C1. Naby¢ podstawowsa wiedze z zagadnien teoretycznych i praktycznych z zakresu robotyzaciji i

automatyzacji p

rocesOw przemystowych.

C2. Identyfikowa¢ uktady budowy, dziatania i sterowania robotéw przemystowych.

C3. Opanowac¢ praktyczne zastosowanie robotow w procesach produkcji, montazu, magazynowania i transportu.

Wymagania wstepne 1. Znajomos¢ matematyki i fizyki na poziomie matury podstawowej,

w zakresie wiedzy, umiejetnosci,
kompetencji spotecznych

elektrotechniki, maszynoznawstwa i informatyki w stopniu podstawowym

Efekty uczenia sie w zakresie wiedzy, umiejetnosci oraz kompetencji spotecznych

Efekty uczenia

Po realizowaniu przedmiotu

Odniesienie

Odniesienie

sie i potwierdzeniu osiagniecia efektéw uczenia sie do celéw | do efektéw uczenia sie
student przedmiotu dla programu
EU1 formutowa¢ 1 stosowa¢ aparat matematyczny do C1 K_W01
obliczania btgdéw 1 niepewnosci pomiarowych C2 K_U14
rozpoznawa¢, charakteryzowa¢ budowe 1 zasade
O . : C1 K_W08
EU2 dziatania wybranych robotéw przemystowych i -

X c2 K_U16
stanowisk zrobotyzowanych -
charakteryzowac i rozpoznawac czynniki wptywajace na C2 K_W08

EU3 zastosowanie robotow C3 K_U07
identyfikowa¢ 1 dobiera¢ chwytaki i pozycjonery do C2 K_W08
EU4 okreslonych zadan C3 K_U16
rozpoznawa¢ i ocenia¢ mozliwosci  robotyzacji C2 K_W08
EUS wybranych proceséw wytwarzania C3 K_U18
Tre$ci programowe
Tresci Forma zajecé Liczba Odniesienie
programowe godzin do efektow uczenia sie
Wyktady 15
Czynniki stymulujgce rozwoj i zastosowanie robotow EUL
. . . EU2
TP1 przemystowych.  Robotyzacja 1  automatyzacja 2 EU3
procesOw wytwarzania, transportu, magazynowania
Roboty przemystowe, budowa, charakterystyka, EU2
P2 zastosowanie 2 EUS
EU4
Generacje robotéw przemystowych. Kinematyka EU2
TP3 . 2 EU3
robotow przemystowych
EU4
. EU2
TP4 Napedy robotow. 2 EU3
. . . EU2
TP5 Roboty mobilne. Roboty inspekcyjne 3 EU3
EU4
EU1
- - - - EU2
TP6 Chwytaki, zadania, rodzaje, zastosowanie. 2 EU3
EU4
EUS
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TP7

EUl
Pozycjonery, zadania, rodzaje, zastosowanie. 2 EU2

EU4

Cwiczenia 15

TP1

Okreslanie i wyznaczenie kinematyki wybranych EU1
robotow przemystowych. 4 EU3

TP2

EUL
EU2
EU3
EU4

Napedy robotow, charakterystyka, dobor. 4

TP3

EU1
Obliczenia i doboér chwytakow. 4 EU2
EU3

TP4

EU1
EU2
Pozycjonery, charakterystyka, dobor. 3 EU3
EU4
EUS5

Narzedzia dydaktyczne:

abrwbdE

Wyktad z elementami prezentacji multimedialnych.

Pogadanka.
Dyskusja.

Praca w grupach.
Cwiczenia tablicowe.

Metody weryfikacji osiagniecia efektow uczenia sie

Efekt Forma weryfikacji i walidacji efektow uczenia sie
uczenia sie p
Wiedza Wiedza praktyczna Umiejetnosci Kompetencje
faktograficzna umiejetnosci praktyczne kognitywne spoteczne,
postawy
EU1 X X X
EU2 X X X
EU3 X X X
EU4 X X X
EU5 X X X

Kryteria oceny osiagniecia efektow uczenia sie

F — formujace

|

F1. Analizy konkretnych zagadnien (sprawdzian praktyczny).
F2. Dyskusja podczas wyktadow i zaje¢ laboratoryjnych.

F3. Sprawdzanie umiejetnosci podczas zaje¢ laboratoryjnych.
F4. Korekta prowadzenia wyktadow i/lub laboratorium.

P - podsumowujace

P1. Test.
P2. Pisemne zaliczenie.
P3. Kolokwium.

Skala ocen
Ocena: Poziom wiedzy, umiejetnosci, kompetencji personalnych i spotecznych
5,0 - znakomita wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,5 - bardzo dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,0 - dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
3,5 - zadowalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale ze znaczacymi
niedociggnieciami
3,0 - zadowalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale z licznymi  btedami
2,0 - niezadowalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
Forma zakonczenia Na oceng z ¢wiczen sklada si¢ aktywno$¢ na zajeciach (20%), prezentacja (30%) i

kolokwium zaliczeniowe (50%) oceniajace efekty ksztalcenia w zakresie umiejetnosci.

Nieobecnos$¢ nieusprawiedliwiona na wigeej niz 2 ¢wiczeniach bedzie podstawa do nie
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zaliczenia zaje¢. Zaliczenie ¢wiczen jest warunkiem koniecznym przystgpienia do
zaliczenia wyktadu. Na ocen¢ z wykladu sktada si¢ ocena z ¢wiczen (50%) oraz ocena z

pracy pisemnej (50%), sprawdzajacej efekty ksztatcenia w zakresie zdobytej wiedzy.

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

1. Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim: 32 h
2. Przygotowanie sie do zaje¢: 40 h
SUMA: 72 h

Literatura

Podstawowa:
1. Honczarenko J., Roboty przemystowe, Budowa i zastosowanie, WNT Warszawa 2004.

2. Honczarenko J.: Elastyczna automatyzacja wytwarzania, WNT Warszawa 2000.
3. Klimasara Z., Pilat Z., Podstawy automatyki i robotyki, WSiP, Warszawa 2006.

Uzupetniajaca:
1. REA. Mechatronika. Podrecznik. Technikum i szkoty policealne. WSIiP, Warszawa 2011

2. Zurek J., Podstawy robotyki, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan 2004.

Inne przydatne informacje o przedmiocie:

Robotyka zajmuje sig:
- zagadnieniami teoretycznymi z zakresu budowy, dziatania i sterowania robotow
przemystowych
- zjawiskami wystgpujacymi w zakresie automatyzacji procesow przemystowych i robotyzacji
produkcji w praktyce inzynierskie;.
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