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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Budowy Maszyn i Zarzadzania

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Projektowanie systeméw zrobotyzowanych 1010221561010227546
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Zarzadzanie i inzynieria produkcji - studia | (brak) 3/6

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Systemy produkcyjne polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 1 Cwiczenia: - Laboratoria: -  Projekty/seminaria: 1 2
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 2 100%
nauki techniczne 2 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Olaf CISZAK, docent

email: olaf.ciszak@put.poznan.pl

tel. +48 61 6652162

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

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Podstawowa wiedza z podstaw robotyki oraz mechaniki, automatyzaciji, technologii budowy
1 Wiedza: maszyn i organizacji produkcji (podstawa programowa dla studiéw | stopnia kierunku
mechanika i budowa maszyn)

Umiejetno$c¢ rozwigzywania elementarnych zagadnien z zakresu organizacji produkcji i

2 Umiejetnoéci: projektowania procesoéw technologicznych w oparciu o posiadang wiedze, umiejetnos¢
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet
3 Kompetencje | Zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetencji, gotowos$¢ do podjecia wspotpracy
spoleczne w ramach zespotu

Cel przedmiotu:
1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z

zastosowanie robotow przemystowych do robotyzacji proceséw technologicznych obejmujgcych podstawowe techniki
wytwarzania w zakresie okreslonym przez tresci programowe wiasciwe dla kierunku studiow

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci analizowania, oceny, weryfikacji i wyboru wariantéw (rozwigzan) zwigzanych z
projektowaniem stanowisk zrobotyzowanych

3. Ksztaltowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. W01 scharakteryzowa¢ podstawowe obszary stosowania oraz role i zadania robotéw przemystowych w systemach
produkcyjnych - [K_W08, K_W09]

2. W02 ttumaczy¢ podstawowe zagadnienia zwigzane z wyposazeniem techniczno-technologicznym (gtéwnym i
pomocniczym) robotéw przemystowych w ESP - [K_W11, K_W19]

3. W03 dobiera¢ podstawowe kryteria oceny (techniczne, organizacyjne i ekonomiczne) zrobotyzowanych stanowisk
produkcyjnych - [K_W09, K W11]

Umiejetnosci:

1. UO1 identyfikowa¢ problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowac sposob (-y)
rozwigzania uwzgledniajgcy koncowy cel (efekt) - [K_U08, K_U15]

2. U02 opracowa¢ wielowariantowe rozwigzania zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego z uwzglednieniem warunkow
poczatkowych i koncowych - [K_U10, K_U15]

3. U03 przeprowadzi¢ analize zaproponowanych wariantéw zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego i wybraé
rozwigzanie preferowane - [K_U15, K U26, K _U30]

Kompetencje spoteczne:
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1. KO1 aktywnie angazowac¢ sie w rozwigzywanie postawionych probleméw, samodzielnie rozwijac i poszerza¢ swoje
kompetencje oraz wspoétpracowac w zespole - [K_K10]

2. K02 odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania - [K_K02]
3. KO3 postepowac w sposéb przedsiebiorczy i tworczy (innowacyjny) - [K_K06]

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

Rozwadj i prognoza na rynku robotyki; Obszary zastosowan robotéw; Techniczno-organizacyjne aspekty robotyzacji;
Rentownos¢ robotyzacji (sktadniki kosztow produkciji zrobotyzowanej, wptyw robotyzacji na koszty inwestycyjne; rachunek
efektywnosci ekonomicznej); Podatnos¢ procesu na robotyzacje; Fazy przedsiewzigcia robotyzacyjnego; Wyposazenie
techniczno-technologiczne stanowisk zrobotyzowanych (chwytaki, gtowice technologiczne, urzgdzenia wspotpracujgce);
Metodyka projektowania zrobotyzowanych systemoéw produkcyjnych; Bezpieczenstwo pracy na zrobotyzowanych
stanowiskach; Przyktady konfiguracji stanowisk zrobotyzowanych.

Projekt
Opracowanie projektu zrobotyzowanego stanowiska dla okreslonego zadania manipulacyjnego lub technologicznego. Projekt
obejmuje: wielowariantowe opracowanie organizacji stanowiska zrobotyzowanego, ocene i wybér rozwigzania

preferowanego, dobér robota przemystowego oraz oprzyrzgdowania i wyposazenia techniczno-technologicznego (w tym
sposéb wspdtpracy), cyklogram pracy stanowiska, analize ekonomiczng, niezbedne schematy i rysunki.

Literatura podstawowa:

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

2. Zdanowicz R. Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych, WPS, Gliwice, 2011
3. Zdanowicz R, Robotyzacja proceséw technologicznych, WPS, Gliwice, 2001

Literatura uzupetniajaca:

1. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010
2. Wrotny T., Robotyka i elastycznie zautomatyzowana produkcja, WNT, Warszawa, 1991
3. Olszewski M., Barczyk J., i inni, Manipulatory i roboty przemystowe, WNT, 1992

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktad 15
2. Laboratoria 15
3. Konsultacje laboratorium 15
4. Przygotowanie do laboratorium 15

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 60
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45
Zajecia o charakterze praktycznym 15

strona2z?2




