http:// www .put.poznan.pl/

Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Inzynierii Zarzadzania

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Automatyka i robotyka przemystowa 1011101261010530545
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Logistyka - studia stacjonarne | stopnia (brak) 3/6

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 15  Cwiczenia: -  Laboratoria: 15  Projekty/seminaria: - 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. Marcin Kietczewski

email: marcin.kielczewski@put.poznan.pl
tel. 61 665 2848

Wydziat Informatyki

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Podstawowe wiadomosci z algebry liniowej, algebry Boole?a, technologii informacyjnych i

1 Wiedza: podstaw programowania
. .. Pozyskiwanie informacji z literatury i dokumentacji technicznych (takze w jezyku angielskim),
2 Umiejetnosci: | praca w zespole, zastosowanie narzedzi informatycznych
3 Kompetencje | Swiadomosé zagrozen w trakcie pracy z urzgdzeniami mechanicznymi i elektrycznymi,
spoteczne poczucie odpowiedzialno$ci za bezpieczenstwo innych oséb

Cel przedmiotu:
Zaprezentowanie wiedzy teoretycznej jak i praktycznej z zakresu podstaw automatyki oraz robotyki przemystowe;j.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Student ma podstawowg wiedze z zakresu automatyki i robotyki przemystowej. - [K1A_WO06]

2. Ma podstawowg wiedze z zakresu budowy manipulatoréw przemystowych oraz uktadéw automatyki i sterowania -
[K1A WO07]

Umiejetnosci:

1. Student potrafi samodzielnie opracowac¢ prosty problem mieszczacy sie w ramach studiowanego przedmiotu - [K1A_UO05]

2. Potrafi wykorzysta¢ poznane metody do sformutowania i rozwigzania postawionego zadania projektowego mieszczacego
sie w ramach przedmiotu - [K1A_UQ9]

3. Potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich dostrzegac¢ ich aspekty pozatechniczne oraz organizacyjne
- [K1A _U10]

Kompetencje spoteczne:

1. Student jest $wiadomy potrzeby uczenia sie przez cate zycie oraz inspirowania i organizowania procesu uczenia innych -
[K1A_KO1]

2. Jest chetny do wspotdziatania i pracy w grupie w celu rozwigzywania postawionych zadan - [K1A KO03]

Sposoby sprawdzenia efektéow ksztatcenia
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- Ocena formujgca:

a) w zakresie wyktadu: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wykfadach,
b) w zakresie laboratorium: na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan laboratoryjnych.

- Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadu: na podstawie sprawdzianu z wiedzy teoretycznej z materiatu wyktadowego,

b) w zakresie laboratorium: na podstawie oceny zrealizowanych zadan laboratoryjnych oraz przygotowanych sprawozdan.

Tresci programowe

Pojecie automatyki, uktadu regulacji automatycznej (URA), przyktadowe uktady, elementy i klasyfikacja URA, narzedzia
nadzoru procesow technologicznych, systemy SCADA. Regulatory: zadania regulatoréw, typy i wkasnosci regulatoréw,
regulatory dwu i tréjstawne, regulatory ciggte PID, dobor nastaw regulatoréw wybranymi technikami. Podstawowe pojecia
robotyki, typy i ogélna budowa robotéw, zadania robotow przemystowych, uktady wspotrzednych, reprezentacja lokalizacji,
kinematyka manipulatora, systemy i jezyki programowania manipulatoréw na przyktadzie robotéw KUKA i Staubli. Budowa i
zasada dziatania programowalnych sterownikéw logicznych PLC, cykl pracy sterownika, uktady wej$c¢ i wyj$¢ sterownikow,
jezyki programowania, podstawy programowania w jezyku drabinkowym. Budowa i zasada dziatania wybranych czujnikow i
urzadzen pomiarowych stosowanych w automatyce i robotyce.

Literatura podstawowa:
1. Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie, J.J. Craig, WNT 1995
2. Elementy, urzgdzenia i uktady automatyki, J. Kostro, WSiP 1998

3. Modelowanie komputerowe i obliczenia wspotczesnych uktadéw automatyzacji, R. Tadeusiewicz, G.G. Piwniak, W.W.
Tkaczow, W.G.Szaruda, K. Oprzedkiewicz, AGH 2004

Literatura uzupetniajaca:

1. Springer Handbook of Automation, S.Y. Nof (Edytor), Springer 2009

2. Badanie i projektowanie uktadéw regulacji, Z. Szoplinski, WNT 1975

3. Modelowanie i sterowanie robotéw, K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wréblewski, PWN 2003

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktady 15
2. Laboratoria 15
3. Konsultacje do zaje¢ laboratoryjnych 3
4. Przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych oraz opracowanie sprawozdan 10
5. Przygotowanie do zaliczenia z wyktadu 7

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 50
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 33
Zajecia o charakterze praktycznym 15
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