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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Programowanie robotéw 1010401161010220607
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Edukacja Techniczno-Informatyczna (brak) 3/6

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
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)
(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 / wyktadowca:

dr inz. Olaf Ciszak, docent
email: olaf.ciszak@put.poznan.pl
tel. +48 61 665 2162

Budowy Maszyn i Zarzgdzania
Budowy Maszyn i Zarzgdzania

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Podstawowa wiedza z matematyki, fizyki (mechaniki), znajomos¢ zasad programowania
1 Wiedza: (podstawa programowa dla szkét srednich, poziom podstawowy)

L . . | Umiejetno$c¢ rozwigzywania elementarnych probleméw z zakresu budowy algorytmow
2 Umiejetnosci: | sterowania (zasad programowania) w oparciu o posiadang wiedze, umiejetno$é pozyskiwania
informacji ze wskazanych zrodet

3 Kompetencje | zZrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetenciji, gotowo$¢ do podjecia wspétpracy
spoteczne w ramach zespotu

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z 1. programowaniem robotéw

przemystowych w zakresie okreslonym przez tresci programowe wtasciwe dla kierunku studiow

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych problemow i wykonywania prostych eksperymentow

oraz analizy wynikéw w oparciu o uzyskang wiedze
3. Ksztaitowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej
Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztatcenia

Wiedza:

1. zidentyfikowa¢, opisac i wyjasni¢ zasade dziatania podstawowych elementéw budowy robota przemystowego wraz ze
znaczeniem i rolg podstawowych instrukcji programowania (sterowania) - [K_W13, K_W17]

2. dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla okreslonego zadania w zakresie programowania robotéw
przemystowych - [K_W16]

3. identyfikowac i opisa¢ zagadnienia (problemy) eksploatacji i diagnostyki robotéw przemystowych, w tym cyklu ich zycia -
[K_ W19, K W16]

Umiejetnosci:

1. Identyfikowac problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowac sposob rozwigzania
uwzgledniajgcy koncowy cel (efekt) - [K_U16]

2. Opracowac i przeprowadzi¢ testy programu sterujgcego dla robota przemystowego uwzgledniajgcego warunki poczgtkowe i
koncowe - [K_U16]

3. Opracowa¢ programy sterujgce dla robotow przemystowych wspétpracujgcych z urzadzeniami zewnetrznymi (czujnikami,
urzadzeniami kontrolno-pomiarowymi i technologicznymi itp.) - [K_U11]

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_KO01, K_K03]

2. Odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania - [K_K07]
3. Postepowac w sposoéb przedsiebiorczy i twérczy (innowacyjny) - [K_KO08]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

WO01-W03: Kolokwium zaliczeniowe: test 20 pytan przeprowadzany na koniec semestru
Kryteria oceny: dst (3.0): 50.1%-70.0%; db (4.0): 70.1%-90.0%; bdb (5.0): od 90.1%

U01-U03: Sprawozdanie z ¢wiczen laboratoryjnych, odpowiedzi ustne i pisemne;

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

Tresci programowe

Wyktad

1. Podstawowe pojecia: budowa, tancuchy kinematyczne (otwarte, zamkniete, szeregowe i réwnolegte), uktady
wspbétrzednych.

2. Kinematyka robota przemystowego - transformacja prosta i odwrotna, sterowanie PTP, MP i CP.

3. Metody programowania robotéw przemystowych (off- i online).

4. Wspbétczesne jezyki programowania robotéw przemystowych (podstawowe algorytmy i instrukcje). Konfiguracja parametréw,
ruchu.

5. Warunki BHP przy pracy z robotami przemystowymi.

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
2. Spong M. W., Vidyasagar M., Dynamika i sterowanie robotéw, WNT, Warszawa, 1997

3. Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K., Teoria mechanizméw i manipulatoréw. Podstawy i przyktady zastosowan w praktyce,
WNT, Warszawa, 2001

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. udziat w wyktadach 15
2. przypomnienie tresci ostatniego wyktadu, analiza innych wyktadéw 5
3. udziat w éwiczeniach laboratoryjnych 15
4. przygotowanie do éwiczen laboratoryjnych 20
5. udziat w konsultacjach zwigzanych z realizacjg procesu ksztatcenia 8
6. przygotowanie do zaliczenia przedmiotu 12
Obciazenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 38
Zajecia o charakterze praktycznym 15
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