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Przynalezno$¢ do grupy zajeé Grupa zajeé kierunkowych
Status przedmiotu do wyboru
Liczba godzin
Forma zajec¢ zajec Liczba punktow ECTS
dydaktycznych
Formy realizacji zaje¢ dydaktycznych, wymiar, Wyktad 30 [h]
punkty ECTS
Laboratorium 60 [h] 8 ECTS
Projekt [h]
zwiqgzany z prowadzong dziatalnoscig naukowq
z profilem studiéw w dyscyplinie inzynieria mechaniczna do ktorej 0 ECTS
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Powiazanie przedmiotu 7 uprawnieniami lefzy . zd(.)bywanzu przez studenta kompetencyji 8 ECTS
inzynierskich
z dyscypling Inzynieria mechaniczna 8 ECTS
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z wykorzystaniem metod i technik ksztalcenia na odleglos¢
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH,

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawami
programowania robotow przemystowych. Podstawy teoretyczne
ilustrowane sa przyktadami i ¢wiczeniami praktycznymi z
wykorzystaniem robotéw przemystowych

Tresci programowe:

TreSci zaje¢ sa powigzane z prowadzonymi badaniami
naukowymi.

Tresci wyktadow

Zapoznanie z zasadami bezpieczenstwa na stanowisku z robotem
przemystowym. Omowienie podstaw programowania robotow
przemystowych obejmujace: strukture sprzetowa i
oprogramowanie sterownika, zasady sterowania recznego i
uruchamiania programoéw, kalibracj¢ narzedzia réznymi
sposobami, tryby pracy sterownika, kalibracje manipulatora,
osobliwosci kinematyczne oraz konsekwencje ruchu manipulatora
w poblizu konfiguracji osobliwej,

Zasady prawidlowego planowania zadan robotow
manipulacyjnych. Zagadnienia interakcji z urzadzeniami
zewnetrznymi poprzez wymiang sygnatow wejscia/wyjscia. Praca
robotéw dzielacych przestrzen robocza, zasada ryglowania
obszarow. Prezentacja przyktadowych programéw produkcyjnych.

Tres$¢ ¢wiczen laboratoryjnych

Programowanie robota za pomocg Teach Pendant, Offline oraz
metodg prowadzenia przez punkty.

Sterowanie robotem przemystowym w trybie recznym w ré6znych
uktadach wspoétrzednych. Kalibracja narzg¢dzia i robota. Zapis i
uruchamianie programu. Interakcja z urzadzeniami zewnetrznymi.
Badanie ruchu z pozycjonowaniem przyblizonym.
Programowanie operacji pick and place.

Programowanie robotow z wykorzystaniem $rodowiska Robot
Operating System i/lub Matlab/Simulink oraz dedykowanego
oprogramowania.

Planowanie zadan na bazie modelu geometrycznego obiektu.
Programowanie wymiany sygnatéw. Generowanie programu
produkcyijnego.

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

wykiad informacyjny z zastosowaniem Srodkow audiowizualnych,
¢wiczenia laboratoryjne: praca indywidualna z wykorzystaniem
programu Robot Operating System i/lub Matlab/Simulink

Rygor zaliczenia, kryteria oceny osiggnigtych
efektow uczenia sie, sposdb obliczania oceny
koncowe;j:

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiggnigcie wszystkich
wymaganych efektow uczenia sig¢ okreslonych dla przedmiotu.
Wyktad — zaliczenie pisemne, laboratorium — srednia ocen ze
sprawozdan z ¢wiczen (50%)




Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy

Metody weryfikacji efektow

zajec uczenia sie¢
Opis efektow uczenia si¢ dla .
NS przedmiotu (PEU) Klerunkowy Forma Metody
efektu X . . efekt uczenia o - .
; Student, ktory zaliczyt przedmiot . Forma zaj¢¢ | weryfikacji sprawdzania
uczenia . s X X sig e ;
) (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest (zaliczen) i oceny
sie ) (KEUV)
gotow do:
ma wiedze dotyczaca budowy i dziatania Wyktad, Zaliczenie Sprawdziany
w1 robotow przemystowych, a takze K_WGO08 ¢wiczenia ha ocen pisemne,
wymagania zwigzane z bezpieczenstwem laboratoryjne ¢ sprawozdanie
zna opis matematyczny w zakresie Wyklad, o Sprawdziany
kinematycznego i dynamicznego L . Zaliczenie .
W2 o , K_WGO08 ¢wiczenia pisemne,
zachowania si¢ robotéw oraz cechy - na oceng .
. y . laboratoryjne sprawozdanie
poszczegodlnych rodzajow robotow
potrafi ut.vyorzyc, przetestowac i K_UWO02 'W.yklad., Zaliczenie SprIaIWdZIany
Ul uruchomi¢ prosty program ruchu dla ¢wiczenia pisemne,

. K_UwW09 - na oceng .
manipulatora przemystowego laboratoryjne sprawozdanie
potrafi zaplanowac, przygotowac i K_Uwo01 Wyktad, . . Sprawdziany

- S o . Zaliczenie .
u2 przeprowadzi¢ symulacj¢ dziatania K_Uw02 ¢wiczenia na ocen pisemne,
prostych stanowisk zrobotyzowanych K _Uw10 laboratoryjne ¢ sprawozdanie
jest gotow analizowac zadania,
przydzielone do realizacji, pod katem .
S , . Wyktad, obserwacja
okreslenia priorytetow, stuzacych P ; ocena
K1 . . . K_KKO01 ¢wiczenia rozmowa
maksymalnej efektywnosci wykonania - werbalna .
. , laboratoryjne sprawozdanie
zadania oraz wszechstronnych skutkow
jego realizacji

Literatura i pomoce naukowe

1. J.J. Craig, Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, Warszawa WNT.
2. K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wroblewski, Modelowanie i sterowanie robotoéw, WN PWN Warszawa
3. Dokumentacja techniczna dotyczgca robotow Robotino (robot mobilny) i Universal Robot (cobot).
4. Dokumentacja systemu Robot Operating System.
5. W. Kaczmarek, J. Panasiuk Programowanie robotéw przemystowych, PWN 2017
6. Dokumentacja systemu Robot Studio
7. Sradomski W., Matlab. Praktyczny poradnik modelowania. Helion, Gliwice 2015
8. Dokumentacja Matlab
Naktad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS
Obcigzenie studenta [h]
Zajecia bez
Udzial w zajeciach, aktywnos¢ Inne godz. nauczyciela- Zajecia
kontaktowe praca wlasna dydaktyczne
(IGK) studenta y
(ZBN)
Udziat w wyktadach/éwiczeniach/laboratorium X X 30[h]/60[h]
Udziat w konsultacjach 10 [h] X X
Przygotowan!e do wyl_dado_w/cwzcz/l_ab X 76[h] X
Przygotowanie do zaliczenia/egzaminu
L 10 [h]/ 0,4
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta ECTS 76 [h]/ 3,5 ECTS | 90 [h]/ 4,1 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 8 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentéw ze szczeg6lnymi potrzebami, w tym: z niepelnosprawnoscig, przewlekle chorych,
okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektow uczenia sie dostosowuje sie odpowiednio

do indywidualnych potrzeb tych studentow.




Szczegotowe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczegélnymi potrzebami: w tym z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych podczas zaje¢, zaliczen i egzamindw okreslono w: Regulaminie Studiéw, Zasadach
Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci procesu ksztatcenia studentom ze szczegoélnymi
potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscig, przewlekle chorych.




