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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Zaawansowane programowanie robotéw i obrabiarek 1010222331010227622
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechanika i budowa maszyn - studia Il stopnia | (brak) 2/3

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Inzynieria mechaniczna polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 1 Cwiczenia: - Laboratoria: 1  Projekty/seminaria: 1 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
(brak) (brak)
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 3 100%
nauki techniczne 3 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wykltadowca: Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Olaf Ciszak, docent dr inz. Wojciech Ptaszynski

email: olaf.ciszak@put.poznan.pl email: wojciech.ptaszynski@put.poznan.pl
tel. +48 61 6652162 tel. +48 61 665 2039

Wydziat Budowy Maszyn i Zarzadzania Wydziat Budowy Maszyn i Zarzadzania
ul. Piotrowo 3 60-965 Poznan ul. Piotrowo 3 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Podstawowa wiedza z automatyki, robotyki i informatyki oraz sterowania maszyn, mechaniki,
1 Wiedza: teorii mechanizmoéw i technologii maszyn (podstawa programowa dla studidw | stopnia kierunku
mechanika i budowa maszyn)

Umiejetno$¢ rozwigzywania podstawowych problemoéw z zakresu budowy algorytméw

2 Umiejetnoéci: sterowania (zasad programowania) w oparciu o posiadang wiedze, umiejetnos¢ pozyskiwania
informacji ze wskazanych zrodet
3 Kompetencje | Zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetencji, gotowos$¢ do podjecia wspotpracy
spoleczne w ramach zespotu

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadniehn zwigzanych z programowaniem robotéw przemystowych i
obrabiarek sterowanych numerycznie (NC i CNC) w zakresie okreslonym przez tre$ci programowe wtasciwe dla kierunku
studiow

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania probleméw i wykonywania eksperymentéw oraz analizy wynikow w
oparciu o uzyskang wiedze

3. Ksztattowanie u studentdéw umiejetnosci pracy zespotowej

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Wyttumaczy¢ zagadnienia zwigzane z kinematyka robotéw przemystowych oraz zasadami i metodami (w tym aspektami
technicznymi) ich programowania i sterowania - [K_W02, K_W08]

2. Dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla okreslonego zadania w zakresie programowania robotow
przemystowych i ich wspétpracy ze srodowiskiem technologiczno-technicznym - [K_W10]

3. Opracowac algorytm sterowania dla okreslonego zadania manipulacyjnego z uwzglednieniem warunkéw eksploatacyjnych i
zasad bezpieczenstwa - [K_W10]

Umiejetnosci:

1. Identyfikowa¢ problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a hastepnie zaproponowac sposob rozwigzania
uwzgledniajgcy koncowy cel (efekt) - [K_U09]

2. Opracowac i przeprowadzi¢ testy programu sterujgcego dla robota przemystowego i obrabiarki CNC uwzgledniajacego
wspotprace z urzgdzeniami zewnetrznymi - [K_U14]

Kompetencje spoteczne:
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1. Aktywnie angazowac sie w rozwigzywanie postawionych probleméw, samodzielnie rozwija¢ i poszerza¢ swoje kompetencije
oraz wspotpracowac w zespole - [K_K02, K_K03]

2. Odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania - [K_K04]
3. Postepowac w sposoéb przedsiebiorczy i twérczy (innowacyjny) - [K_KO06]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) w zakresie ¢wiczen: na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

b) w zakresie wyktadéw: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczace materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach
Ocena podsumowujaca:

a) w zakresie ¢wiczen na podstawie:

(1) publicznej prezentacji na wskazany przez prowadzacego temat,

(2) dyskusji prowadzonej po prezentacji,

(3) formy i jakosci przygotowanych materiatow,

b) w zakresie wyktadéw:

(1) egzamin w formie testu wyboru, z odpowiedziami w$rdd ktérych co najmniej jedna jest poprawna, kazde pytanie jest
punktowane w skali od 0 do 1; egzamin jest zdany po uzyskaniu co najmniej 55% punktéw. Do egzaminu mozna przystgpic
po zaliczeniu ¢éwiczen,

(2) omoéwienie wynikéw egzaminu.

Tresci programowe

Wyktad
Programowanie robotow

Uktady wspotrzednych ruchu robota, Kinematyka robota przemystowego - transformacja prosta i odwrotna; Sterowanie PTP,
MP i CP; Metody programowania robotéw przemystowych (off- i on-line); Wspétczesne jezyki programowania robotow
przemystowych (podstawowe algorytmy i instrukcje pozycjonowania i pomocnicze); Konfiguracja parametréw ruchu; Warunki
BHP przy pracy z robotami przemystowymi.

Projekt
Programowanie robotéw

Opracowanie programu sterujgcego robotem przemystowym dla okreslonego zadania projektowego (symulacja ruchu robota
w srodowisku wirtualnym) z zastosowaniem systemu off-line (DTPS-Panasonic, RoboGuide-Fanuc)

Laboratorium

Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-przemystowych i obrabiarek sterowanych
numerycznie

Literatura podstawowa:

1. Zurek J., Podstawy Robotyzacji - Laboratorium., WPP, Poznan, 2006

2. Kost G., Swider J. (red.), Programowanie robotéw on-line, WPS, Gliwice, 2011

3. Szkodny T., Kinematyka robotéw przemystowych, WP$, Gliwice, 2009

4. Podreczniki programowania robotéw, IRp-6, Fanuc, Panasonic

Literatura uzupetniajaca:

1. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W., Planowanie zadan i programowanie robotéw, WPP, Poznan, 1999
2. Kost G. G., Programowanie robotéw przemystowych, WPS, Gliwice, 2001

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)
1. Wyktad 15
2. Laboratorium 15
3. Konsultacje laboratorium 15
4. Przygotowanie do laboratorium 15
5. Projekt 15
6. Przygotowanie do projektu 15
7. Konsultacje projektu 15

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
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taczny naktad pracy 105 3
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 75 2
Zajecia o charakterze praktycznym 30
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