Zal. nr 4 do ZW

WYDZIAL ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU
Nazwa w jezyku polskim Roboty w procesach przemyslowych
Nazwa w jezyku angielskim Robots in industrial processes
Kierunek studiéow : Automatyka i Robotyka
Specjalno$é: AUTOMATYZACJA MASZYN, POJAZDOW I URZADZEN

Stopien studiow i forma: 1l stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu ARR023220
Grupa kurséow NIE
Wyktad | Cwiczenia | Laboratorium | Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢ 30 30
zorganizowanych w Uczelni
(zzV)
Liczba godzin catkowitego 90 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Egzamin zaliczenie na
ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3 2

w tym liczba punktow 2

odpowiadajgca zajeciom
o charakterze praktycznym (P)

W tym liczba punktow ECTS 2 2
odpowiadajaca zajgciom
wymagajacym bezposredniego
kontaktu (BK)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

WIEDZA:

1. Ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie budowy, programowania i zastosowan robotow.

2. Ma podstawowa wiedze w zakresie automatyzacji procesOw przemystowych.

3. Ma podstawowa wiedze w zakresie kinematyki i dynamiki robotow.

UMIEJETNOSCI:

1. Potrafi poprawnie i efektywnie zastosowac wiedz¢ z budowy i dziatania napedow
elektrycznych robotow.

2. Potrafi poprawnie zastosowa¢ wiedze o sterowaniu rozproszonym i automatyzacji
proceséw przemystowych przy wykorzystaniu sterownikow PLC.

\CELE PRZEDMIOTU
C1. Zapoznanie studenta z zagadnieniami automatyzacji wybranych proceséw
przemystowych za pomoca robotoéw.
C2. Zapoznanie studenta z podstawami projektowania zrobotyzowanych stanowisk pracy.
C3. Zdobycie umiejetnosci badania i oceny jakosci i przydatno$ci manipulatoréw i robotéw




przemystowych.

C4. Nabycie praktycznej wiedzy odno$nie budowy, dziatania, kompletowania oraz
programowania zrobotyzowanych stanowisk stosowanych w podstawowych procesach
przemystowych.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA
Z zakresu wiedzy:
PEK_WO01 - Ma wiedze o podstawowych sposobach sterowania robotami przemystowych.
PEK_WO02 - Ma wiedzg o podstawowych metodach programowania robotow przemystowych.
PEK_WO03 - Posiada uporzadkowang wiedzg dotyczaca budowy i zastosowan robotow w procesach
przemystowych.

Z. zakresu umiejetnosci:
PEK_UO1 - Ma podstawowe umiejetnosci zwigzane z projektowaniem zrobotyzowanych stanowisk
pracy.
PEK_UOQ2 - Potrafi dobiera¢ rodzaj robota i jego wyposazenie oraz okresli¢ wymagania funkcjonalne
w zaleznosci od charakteru automatyzowanego procesu.

Z zakresu kompetencji spotecznych: Nabywanie i utrwalanie kompetencji w zakresie:

PEK_KO1 - odpowiedzialno$ci za prace wlasng oraz gotowo$¢ podporzadkowania si¢ zasadom pracy
w zespole.

PEK_KO02 — myslenia niezaleznego i tworczego.

PEK_KO03 — dbania o bezpieczenstwo pracy na zrobotyzowanych stanowiskach pracy.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma zaj¢¢ - wyklad Liczba godzin

Procesy przemystowe, struktura, zadania. Procesy przemystowe jako 2
obiekt sterowania. Celowos¢ 1 mozliwo$ci automatyzacji procesow.

Automatyzacja operacji zatadowczych-wytadowczych,
manipulacyjnych, kontrolnych.

Struktura funkcjonalna robota przemystowego. Podstawowe obliczenia
projektowo-konstrukcyjne.

Wy4 | Badania i ocena jako$ci manipulatorow 1 robotow przemystowych

Elementy projektowania stanowisk zrobotyzowanych: wirtualne
stanowiska, wizualizacja stanowiska zrobotyzowanego.

WYy6 | Narzedzia do projektowania stanowisk zrobotyzowanych.

WYy7 | Sterowanie robotow przemystowych

Wy8 |Programowanie robotéw przemystowych

WYy9 | Efektory robotow przemystowych

Wy10 | Uktady sensoryczne

Wyl11 | Sztuczna inteligencja w robotyce

N ININININDININ DN (DD

Automatyzacja i robotyzacja wybranych proceséw przemystowych:
montaz, spawanie, obstuga obrabiarek sterowanych numerycznie.

Automatyzacja i robotyzacja wybranych proceséw przemystowych:
paletyzacja, malowanie.

Przyktady zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych w wybranych
gateziach przemystu.(prezentacja filmow)




W Efektywnos$¢ gospodarcza zastosowania robotdw w przemysle.
y15 . . . . i .. 2
Techniczno-organizacyjne przygotowanie automatyzacji i robotyzacji.
Suma godzin 30
Forma zajeé - laboratorium Liczba godzin
Lal Wprowadzenie do budowy i programowania robotdw Mitsubishi 2
La2-3 Zastosowanie robota ramieniowego RV-3SB w procesie montazu 4
prostego urzadzenia elektrycznego
La4-5 Zastosowanie robotow ramieniowych RV-2AJ i RV-3SB w 4
procesie paletyzacji
La6-7 Zastosowanie robota typu SCARA RP-1AH w procesie prostej 4
obrébki mechanicznej
Lag8-9 Zastosowanie stanowiska Motion Control MPL do sterowania 4
napedami wieloosiowymi w wybranych procesach
technologicznych
Lal0 Zastosowanie dydaktycznego robota mobilnego HEXOR 11 do 2
programowania i sterowania dodatkowymi urzadzeniami
dotgczonymi do robota — kamera, ultradzwigkowy miernik
odleglosci.
Lall Zastosowanie dydaktycznego robota mobilnego HEXOR Il do 2
programowania wybranych uktadéw sensorycznych robota —
modut czujnikéw podczerwieni, czujniki dotykowe.
Lal2-13 | Zastosowanie robota kartezjanskiego RCM-4M jako plotera x-y 4
La 14-15 | Zastosowanie obrabiarki numerycznej CNC w wybranych 4
prostych procesach technologicznych. Zaliczenie.
Suma godzin 30

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 - Wyktad multimedialny z elementami wyktadu tradycyjnego i problemowego
N2 - Praca wtasna — samodzielne studia i przygotowanie do egzaminu
N3 - Konsultacje

N4 - Praca wlasna — przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych

N5 - Sprawdzanie wiedzy za pomoca krétkich sprawdzianow

N6 - Cwiczenia laboratoryjne — dyskusja otrzymanych wynikow zawartych w

sprawozdaniach.

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA

Oceny (F — formujaca Numer efektu ksztatcenia Sposob oceny osiagnigcia efektu
(w trakcie semestru), P ksztatcenia

— podsumowujaca (na
koniec semestru)

Wyktad

P1 PEK_W01 + PEK_W03 Egzamin pisemno-ustny

P=P1

F1 PEK_WO01 + PEK_WO03 Ocena przygotowania do ¢wiczen

PEK_UO01 + PEK_U02 laboratoryjnych




F2 PEK_UO1 + PEK U02 Aktywno$¢ na zajeciach laboratoryjnych
PEK_KO01 + PEK K03

F3 PEK_UO01 +PEK U02 Ocena sprawozdan z wykonanych ¢wiczen
laboratoryjnych

P=0,2*F1+0,4*F2+0,4*F3

LITERATURA PODSTAWOWA I UZUPELNIAJACA

LITERATURA PODSTAWOWA:

[1] Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT Warszawa 2010

[2] Tomaszewski K., Roboty przemystowe. Projektowanie uktadéw mechanicznych, WNT
Warszawa 1993

[3] Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W., Modelowanie i sterowanie robotow, PWN
Warszaw 2003

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

[1] Pritschow G., Technika sterowania obrabiarkami i robotami przemystowymi, Oficyna
wydawnicza PWr, Wroctaw 1995

OPIEKUN PRZEDMIOTU (IMIE, NAZWISKO, ADRES E-MAIL)

Czestaw Kowalski, czeslaw.t.kowalski@pwr.wroc.pl




MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Roboty w procesach przemystowych
7 EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
I SPECJALNOSCI Automatyzacja Maszyn, Pojazdéw i Urzadzen

Przedmiotowy | Odniesienie przedmiotowego efektu do | Cele przedmiotu Tresci Numer
efekt efektow ksztalcenia zdefiniowanych dla programowe narzedzia
ksztalcenia kierunku studiéw i specjalnosci (o ile dydaktycznego
dotyczy)**
PEK_WO01 |S2AMPU_W05 Cl+-C4 Wyl + Wyl5 N1+ N3
PEK_W02 |S2AMPU_ W05 Cl+C4 Wyl + Wyl5 N1+ N3
PEK_WO03 |S2AMPU_ W05 Cl+C4 Wyl + Wyl5 N1+ N3
PEK_U01 |S2AMPU _U04 C3+C4 Lal +~ Lalbs N4 =+ N6
PEK_U02 | S2AMPU_U04 C3-C4 Lal - Lal5 N4 = N6
PEK_KO01 |S2AMPU_KO01 C3+C4 Lal +~ Lalbs N1 -+ N6
PEK_K02 |S2AMPU_ K02 C3+C4 Lal +~ Lal5 N1 -+ N6
PEK_KO03 |S2AMPU_ K02 C3+C4 Lal + Lalb5 N1 -+ N6




