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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Programowanie robotéw przemystowych 1010221361010227627
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechanika i budowa maszyn - studia | stopnia ogélnoakademicki 3/6

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

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Olaf Ciszak

email: olaf.ciszak@put.poznan.pl

tel. +48 61 665 2162

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

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. podstawowa wiedza z robotyki, informatyki, technologii budowy maszyn oraz sterowania
1 Wiedza: robotami przemystowymi ? podstawa programowa dla | stopnia kierunku mechanika i budowa
maszyn

L. . . | umiejetnos$¢ rozwigzywania elementarnych probleméw z zakresu budowy algorytméw
2 Umiejetnosci: | sterowania (zasad programowania) w oparciu o posiadang wiedze oraz umiejetnosé
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet

3 Kompetencje | zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetencji, gotowos$¢ do podjecia wspotpracy
spoleczne w ramach zespotu

Cel przedmiotu:
1. Poznanie podstaw teoretycznych (zatozenia, algorytmy) z zakresu sterowania i programowania robotéw przemystowych

2. Nabycie praktycznych umiejetnosci programowania robotéw technikg uczenia (on-line, teach in) dla typowych zadan
manipulacyjnych

3. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych probleméw i wykonywania prostych eksperymentéw oraz
analizy wynikéw w oparciu o uzyskang wiedze

4. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej
Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. wyttumaczy¢ zagadnienia zwigzane z réznymi metodami (w tym aspektami technicznymi) sterowania i programowania
robotami przemystowymi - [K_WO07]

2. dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla budowy algorytmu sterowania dla okreslonego zadania w zakresie
programowania robotéw przemystowych - [K_W13]

Umiejetnosci:
1. identyfikowa¢ problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowaé sposéb rozwigzania
(algorytm) uwzgledniajacy koncowy cel (efekt) - [K_U03, K_U15]

2. opracowac programy sterujgce dla robotéw przemystowych oraz przeprowadzi¢ testy programu sterujgcego
uwzgledniajgcego warunki poczgtkowe i koncowe - [K_U19, K_U24]

Kompetencje spoteczne:

1. aktywnie angazowac¢ sie w rozwigzywanie postawionych problemow, samodzielnie rozwijac i poszerza¢ swoje kompetencije
oraz wspotpracowac w zespole - [K_K03]

2. odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania - [K_K04]
3. postepowacé w sposéb przedsiebiorczy i tworczy (innowacyjny) - [K_KO06]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Kolokwium zaliczeniowe

(test 20 pytan przeprowadzany na koniec semestru)
3.0: 51-60%

3.5: 61-70%

4.0: 71-80%

4.5: 81-90%

5.0: 91-100%

LABORATORIUM:

Zaliczenie na podstawie odpowiedzi ustnej lub pisemnej z zakresu tresci kazdego wykonywanego ¢wiczenia laboratoryjnego,
sprawozdanie z kazdego ¢wiczenia laboratoryjnego wedtug wytycznych okreslonych w przewodniku do éwiczen i wskazan
prowadzacego ¢wiczenie laboratoryjne. Aby uzyskac zaliczenie laboratoriéw wszystkie ¢wiczenia musza by¢ zaliczone (ocend
pozytywna z odpowiedzi i sprawozdania).

Tresci programowe

Wyktad
Programowanie robotéw

Budowa i zadania modutéw (tzw. architektura) ukfadu sterowania robota przemystowego; Metody programowania robotéw
przemystowych (on-, off-line); Transformacja prosta i odwrotna; Podstawy teoretyczne dotyczgce opracowywania algorytmu
pracy uktadu sterowania robota z zastosowaniem podstawowych instrukcji programowania i uwzglednieniem wspétpracy z
wyposazeniem techniczno-technologicznym.

Laboratorium

Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-przemystowych.
Literatura podstawowa:

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

2. Gotda G., Kost G., Swider J., Zdanowicz R., Programowanie robotéw on-line, WPS, Gliwice, 2008

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

Literatura uzupetniajaca:

1. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W., Planowanie zadan i programowanie robotéw, WPP, Poznan, 1999

Bilans nakladu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 40 3
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 15 0
Zajecia o charakterze praktycznym 15 0
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