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WYDZIAt ELEKTRYCZNY
KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa w jezyku polskim: Roboty w procesach przemystowych
Nazwa w jezyku angielskim: Robots in industrial processes
Kierunek studiéw (jesli dotyczy): Automatyka i Robotyka
Specjalnos¢ (jezeli dotyczy): Automatyzacja Maszyn, Pojazdow i Urzadzen
Stopien studiéw i forma: Il stopien, stacjonarna
Rodzaj przedmiotu: obowiazkowy
Kod przedmiotu: ARR033220
Grupa kurséw: NIE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Seminarium
Liczba godzin zaje¢
zorganizowanych w Uczelni 15 30
(zzV):
Liczba godzin zaje¢
catkowitego nakfadu pracy 60 60
studenta (CNPS):
Forma zaliczenia: zaliczenie na ocene zaliczenie na ocene

Dla grupy kurséw zaznaczy¢
kurs koncowy (X):

Liczba punktéw ECTS: 2 2
w tym liczba punktéw
odpowiadajgca zajeciom o 2

charakterze praktycznym (P):

w tym liczba punktéw ECTS
odpowiadajgca zajeciom
wymagajgcym 1.40 1.40
bezposredniego kontaktu
(BK):

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENC)I

Ma podstawowa wiedze w zakresie budowy, programowania i zastosowan robotéw.

Ma podstawowg wiedze w zakresie automatyzacji proceséw przemystowych.

Ma podstawowa wiedze w zakresie kinematyki i dynamiki robotéw.

Potrafi poprawnie i efektywnie zastosowa¢ wiedze z budowy i dziatania napeddéw elektrycznych robotéw.

Potrafi poprawnie zastosowac wiedze o sterowaniu rozproszonym i automatyzacji proceséw przemystowych przy
wykorzystaniu sterownikéw PLC.

LAl o

CELE PRZEDMIOTU

C1. Zapoznanie studenta z zagadnieniami automatyzacji wybranych proceséw przemystowych za pomoca robotéw.

C2. Zapoznanie studenta z podstawami projektowania zrobotyzowanych stanowisk pracy.

C3. Zdobycie umiejetnosci doboru manipulatoréw i robotéw przemystowych do roznych zastosowan w przemysle

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

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA

Z zakresu wiedzy:

PEK W01 Ma wiedze o podstawowych sposobach sterowania robotami przemystowych.
PEK_ W02 Posiada uporzadkowang wiedze dotyczacg budowy i zastosowan robotéw w procesach przemystowych.
PEK_ W03 Ma wiedze o podstawowych metodach programowania robotdw przemystowych.
Z zakresu umiejetnosci:
PEK_UO1 Ma podstawowe umiejetnosci zwigzane z projektowaniem zrobotyzowanych stanowisk pracy.
PEK _U02 Potrafi dobiera¢ rodzaj robota i jego wyposazenie oraz okresli¢ wymagania funkcjonalne w zaleznosci od

charakteru automatyzowanego procesu.
Z zakresu kompetencji spotecznych:

PEK K01 Potrafi podja¢ odpowiedzialno$¢ za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w
zespole.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma zajec - wyktad liczba godzin:
Wyl Rozwdj robotyki przemystowej. Czynniki stymulujgce rozwdj robotyki 2
Wy?2 Definicje i klasyfikacja robotéw przemystowych 2
Wy3 Budowa robotéw przemystowych 2
Wy4 Sterowanie robotéw przemystowych 2
Wy5 Programowanie robotéw przemystowych 2
Wy6 Efektory i sensory robotéw przemystowych 2
Wy7 Zastosowania robotéw przemystowych 2
Wy8 Kolokwium zaliczeniowe 1
suma godzin: 15
Forma zajec - laboratorium liczba godzin:
Lal Wprowadzenie do budowy i programowania robotéw Mitsubishi 2
La2 Zastosowanie robota ramieniowego RV-3SB w procesie montazu prostego urzadzenia 2
elektrycznego cz.1
La3 Zastosowanie robota ramieniowego RV-3SB w procesie montazu prostego urzadzenia 2
elektrycznego cz.2
Lad Zastosowanie robotéw ramieniowych RV-2A] i RV-3SB w procesie paletyzacji. cz.1 2
La5 Zastosowanie robotéw ramieniowych RV-2AJ i RV-3SB w procesie paletyzacji. cz.2 2
La6 Zastosowanie robota typu SCARA RP-1AH w procesie prostej obrébki mechanicznej. cz.1 2
La7 Zastosowanie robota typu SCARA RP-1AH w procesie prostej obrébki mechanicznej. cz.2 2
Lag Zastosowanie stanowiska Motion Control MPL do sterowania napedami wieloosiowymi w 2
wybranych procesach technologicznych. cz.1
La9 Zastosowanie stanowiska Motion Control MPL do sterowania napedami wieloosiowymi w 2
wybranych procesach technologicznych. cz.2
Lalo Programowanie pracy robota mobilnego cz.1 2
Lall Programowanie pracy robota mobilnego cz.2 2
Lal2 Zastosowanie robota kartezjahskiego RCM-4M jako plotera x-y. cz.1 2
Lal3 Zastosowanie robota kartezjanskiego RCM-4M jako plotera x-y. cz.2 2
Lald Zastosowanie obrabiarki numerycznej CNC w wybranych prostych procesach technologicznych. 2
cz.1l
Lal5 Zastosowanie obrabiarki numerycznej CNC w wybranych prostych procesach technologicznych. 2
cz.2
suma godzin: 30
STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
N1. Wyktad multimedialny z elementami wykfadu tradycyjnego i problemowego
N2. Konsultacje i kolokwium zaliczeniowe
N3. Realizacja ¢wiczen laboratoryjnych oraz testy sprawdzajgce wiedze
N4. Realizacja sprawozdan z ¢wiczen
OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW KSZTALCENIA
Oceny
F - formujaca w trakcie semestru | Numer efektu ksztatcenia Sposéb oceny osiagniecia efektu ksztatcenia
P - podsumowujgca na koniec
semestru
PEK_ W01
FLw) PEK_ W02 Uczestnictwo w wyktadach
PEK_ W03
PEK W01
F2(w) PEK_WO02 Kolokwium zaliczeniowe
PEK W03
P(w) P=0,1*F1+40,9*F2
PEK_UO1
FL() PEK_U02 Aktywnos¢ na zajeciach laboratoryjnych (w tym oceny z kartkdwek)
PEK K01
PEK_UO1
F2(L) PEK_U02 Sprawozdanie z wykonanego ¢wiczenia
PEK K01
PL) P=0,3*F1+0,7*F2




LITERATURA PODSTAWOWA | UZUPELNIAJACA
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[1] Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT Warszawa 2010
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[3] Tomasz Buratowski, Podstawy robotyki, Uczelniane Wydawnictwo Naukowo-Dydaktyczne AGH, Krakéw 2006
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[1] Szkodny T., Podstawy robotyki, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2012
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MACIERZ POWIAZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

ARR033220 - Roboty w procesach przemystowych
Z EFEKTAMI KSZTALCENIA NA KIERUNKU Automatyka i Robotyka
| SPECJALNOSCI Automatyzacja Maszyn, Pojazdow i Urzadzen

Przedmiotowy
efekt ksztatcenia

Odniesienie przedmiotowego efektu do efektéow
ksztatcenia zdefiniowanych dla kierunku studiow i
specjalnosci (o ile dotyczy)

Cele przedmiotu

Tresci
programowe

Numer narzedzia
dydaktycznego

PEK_WO1

S2AMPU_WO05

C1
C.2

Wyl
Wy2
Wy3
Wy4
Wy5
Wy6
Wy7
Wy8

PEK_W02

S2AMPU_WO05

C1
C.2

Wyl
Wy2
Wy3
Wy4
Wy5
Wy6
Wy7
Wy8

PEK_W03

S2AMPU_WO05

C1
C.2

Wyl
Wy2
Wy3
Wy4
Wy5
Wy6
Wy7
Wy8

PEK_UO1

S2AMPU_U04

C3
C4

Lal
La2
La3
Lad
La5
La6
La7
La8
La9
Lalo
Lall
Lal2
Lal3
Lal4d
Lal5

N.3

PEK_UO2

S2AMPU_U04

C3
C4

Lal
La2
La3
La4
La5
La6
La7
La8
La9
Lalo
Lall
Lal2
Lald
Lal5

N.3
N.4

PEK_KO1

S2AMPU_K02

C3
C4

Lal
La2
Lad
La5
La6
La7
La8
La9
Lalo
Lall
Lal2
Lal3
Lal4d
Lal5




