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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow
Wydziat Inzynierii Zarzadzania

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Automatyka i robotyka przemystowa 1011105361010500545
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Inzynieria zarzadzania - studia niestacjonarne | | (brak) 3/6

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopieh niestacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 12 Cwiczenia: -  Laboratoria: 10  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 %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

Dr inz. Marcin Kietczewski

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

Wydziat Informatyki

ul. Strzelecka 11, 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 i robotyki. W ramach przedmiotu
prezentowane sg tresci zwigzane z podstawami automatyzacji, uktadéw regulacji automatycznej, sterownikéw PLC, budowy i
programowania robotéw przemystowych oraz wybranych elementéw pomiarowych w uktadach automatyki.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Student zna podstawowe pojecia zwigzane z automatykg, elementy ukladéw automatycznej regulacji oraz zasade dziatania
i wtasnosci wybranych regulatoréw. - [K04-InzA_W02]

2. Zna podstawowe pojecia zwigzane z robotyka, budowe i systemy programowania typowych manipulatoréw przemystowych,
objasnia dwa zadania zwigzane z kinematyka manipulatora. - [K04-InzA_W02]

3. Zna budowe i zasade dziatania sterownikéw PLC oraz podstawy ich programowania. - [KO7-InzA_WS5]
4. Zna wybrane typy czujnikéw i urzgdzen pomiarowych oraz zasade ich dziatania. - [KO7-InzA_WS5]
Umiejetnosci:

1. Student powinien nazywac¢ elementy i sygnaty wystepujace w uktadach regulacji automatycznej, dobiera¢ nastawy
regulatoréw na podstawie poznanych technik. - [KO1-InzA_U5]

2. Obstugiwa¢ wybrane typy manipulatoréw przemystowych, programowac¢ sekwencje ruchowe realizujgce proste zadania
manipulacji. - [KO1-InzA_U6]

3. Opracowac algorytm do realizacji wybranego zadania i zapisa¢ go w systemie sterownika PLC w jezyku drabinkowym -
[KO1-InzA_U7]

Kompetencje spoteczne:

1. Student powinien byé Swiadomy niebezpieczenstw jakie moze spotka¢ w warunkach przemystowych przy kontakcie z
manipulatorami przemystowymi oraz konsekwencji zmian wprowadzanych w systemach sterowania. - [KO1-InzA_K1]

2. Postepowac zgodnie z regulaminem BHP i by¢ dbaty o bezpieczenstwo ludzi i urzgdzen. - [KO1-InzA K2]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

Sprawdzanie realizacji poszczegolnych punktow ¢wiczen laboratoryjnych na podstawie protokotu oraz rozwigzania
powierzonych prostych zadan problemowych.

Odpowiedzi na pytania dotyczace materiatu przerobionego na poprzednich wyktadach.
Ocena podsumowujgca:

Ocena realizacji poszczegdlnych punktow ¢wiczen laboratoryjnych na podstawie protokotu.
Sprawdzian z wiedzy teoretycznej z materiatu wyktadowego.

Tresci programowe

1. Pojecie automatyki, uktadu regulacji automatycznej (URA), przyktadowe uktady, elementy i klasyfikacja URA, narzedzia
nadzoru procesow technologicznych, systemy SCADA.

2. Regulatory: zadania regulatoréw, typy i wkasnosci regulatoréw, regulatory dwu i tréjstawne, regulatory ciggte PID, dobor
nastaw regulatoréw.

3. Podstawowe pojecia robotyki, typy i ogélna budowa robotéw, zadania robotéw przemystowych, struktury kinematyczne,
ukfady wspétrzednych, reprezentacja lokalizacji, kinematyka manipulatora, systemy i jezyki programowania manipulatorow na
przykiadzie robotéw KUKA i Staubli

4. Budowa i zasada dziatania programowalnych sterownikéw logicznych PLC, cykl pracy sterownika, uktady wejs¢ i wyjsé
sterownikdéw, jezyki programowania, podstawy programowania w jezyku drabinkowym.

5. Budowa i zasada dziatania wybranych czujnikéw i urzadzen pomiarowych stosowanych w automatyce i robotyce, czujniki
zblizeniowe do detekcji obecnosci, pomiaru odlegtosci liniowych i przemieszczen katowych, pomiar temperatury, podstawowe
informacje dotyczgce przemystowych systemow wizyjnych.

Literatura podstawowa:

Literatura uzupetniajaca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢é Czas (godz.)
1. Wyktad 12
2. Laboratoria 10
3. Przygotowanie do laboratorium 25
4. Konsultacje 15
5. Zaliczenie i egzamin 10

Obcigzenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 72
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 37
Zajecia o charakterze praktycznym 35
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