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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 1011104461010510545
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Logistyka - studia niestacjonarne | stopnia (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: 10  Cwiczenia: -  Laboratoria: 12  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: Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

Mateusz Michalski Wojciech Kowalczyk

email: mateusz.michalski@put.poznan.pl email: wojciech.kowalczyk@put.poznan.pl
tel. 61 6652100 tel. 61 6652043

Wydziat Informatyki Wydziat Informatyki

Piotrowo 3A Piotrowo 3A

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

Posiada podstawowa wiedze z zakresu arytmetyki dziesigtnej oraz binarnej, algebry (w tym

1 Wiedza: algebry Boole'a), rachunku rézniczkowego i catkowego.
L . . | Posiada umiejetnos¢ rozumienia dokumentacji technicznych urzadzen i ich elementéw.

2 Umiejetnosci: . L . . : - o A )
Posiada umiejetnos¢ pracy indywidualnej oraz zespotowej; potrafi realizowaé zadnie wg
zatozonego harmonogramu/opracowania.
Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczgcg realizacji zadania, przygotowac tekst zawierajgcy
omaéwienie wynikéw oraz wnioski.

3 Kompetencje | Ma swiadomosé koniecznosci dbania o bezpieczenstwo swoje oraz wspétpracownikéw w

spoleczne zetknieciu z laboratoryjnym/technicznym/przemystowym $rodowiskiem pracy.

Posiada $wiadomos$¢ spotecznych i ekonomicznych nastepstw niewtasciwego, niezgodnego z
zasadami bezpieczenstwa, nieprofesjonalnego postugiwania si¢ urzgdzeniami i systemami
technicznymi.

Cel przedmiotu:

Zapoznanie z podstawami automatyki i robotyki od strony teoretycznej oraz praktycznej. Poznanie zasady dziatania i
rodzajéw podstawowych elementéw stosowanych a w automatyce.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

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

2. Ma podstawowa 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 dostrzegaé ich aspekty pozatechniczne oraz organizacyjne
- [K1A_U10]

Kompetencje spoteczne:

1. Student jest Swiadomy potrzeby uczenia sie przez cate zycie oraz inspirowania i organizowania procesu uczenia innych -
[K1A_KO01]

2. Jest chetny do wspdtdziatania i pracy w grupie w celu rozwigzywania postawionych zadan - [K1A KO03]
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Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

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

Korzysci ekonomiczne i spoteczne ptyngce z automatyzacji; zasada dziatania regulatora Watta; sprzezenie zwrotne, rodzaje
regulaciji, struktura uktadu regulacji, jego elementy, funkcje tych elementéw, sygnaty w uktadach regulacji; jednoobwodowy
uktad regulacji, kaskadowy ukfad regulaciji; rodzaje sprzetu i oprogramowanie wykorzystywanego w automatyce, system
SCADA; model matematyczny cztonu automatyki, charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe; regulatory P, PI, PD, PID ?
zasada dziatania i sposoby strojenia, sterowniki PLC, ich zasadza dziatania bloki funkcjonalne, wybrane standardy wejs¢-
wyj$¢ analogowych i dwustanowych stosowanych w sterownikach PLC, cykl pracy sterownika; zasadza dziatania czujnikéw
temperatury, ci$nienia, potozenia, przyspieszenia, sit; etapy procesu projektowania uktadu automatyki.

Podziat robotow, typy manipulatoréw i ich wkasciwosci, parametry manipulatoréw, kinematyka manipulatoréw, macierz rotaciji i
macierz przeksztaicenia jednorodnego; przestrzen robocza, typowa zadania manipulatoréw przemystowych; budowa systemu
sterowania robotem na przyktadzie manipulatoréw KUKA i STAUBLI.

Literatura podstawowa:

Literatura uzupetniajaca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)
1. wykiad 16
2. laboratoria 14
3. konsulatcje 15
4. egzamin 5
5. przygotowanie do zaliczenia wyktadu 20
6. przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych i opracowanie sprawozdan 20

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 90
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45
Zajecia o charakterze praktycznym 14
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