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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Inzynierii Transportu

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Robotyka w technice 1010615211010610291
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Mechanika i budowa maszyn (brak) 1/1

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Maszyny robocze polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien niestacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 18  Cwiczenia: 9 Laboratoria: - Projekty/seminaria: - 3
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)
(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 3 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wykladowca: Odpowiedzialny za przedmiot / wykladowca:

dr hab. inz. Wiodzimierz Keska, prof. nadzw. tukasz Gierz

email: wlodzimierz.keska@put.poznan.pl email: lukasz.gierz@put.poznan.pl
tel. +4861 665-2225 tel. +4861 665-2225

Wydziat Inzynierii Transportu Wyadziat Inzynierii Transportu

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Posiada podstawowe wiadomosci z zakresu teorii mechanizméw, automatyki, elektrotechniki i
1 Wiedza: elektroniki

Potrafi napisa¢ prosty program komputerowy w jezyku wyzszego poziomu

2 Umiejetnosci:
3 Kompetencje | Ogélna sprawnosé¢ komunikacyjna
spoteczne

Cel przedmiotu:
-Wyrobienie ogdlInej orientacji co do istoty robotyki, zakresu zastosowan
robotéw w terazniejszej i przysztej technologii zwtaszcza w zakresie maszyn roboczych

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Posiada elementarng wiedze o budowie i strukturach kinematycznych robotéw i manipulatoréw przemystowych - [-]
2. Posiada podstawowg wiedze o technikach programowaniu robotéw przemystowych i maszyn CNC - [-]
3. Posiada podstawowg wiedze o kierunkach rozwoju robotyzacji w rolnictwie i budownictwie - [-]

Umiejetnosci:

1. Potrafi utworzyé prosty program sterowania dla maszyny CNC oraz dla manipulatora #U/ przemystowego - [-]
Kompetencje spoteczne:
1. Rozumie kierunki i znaczenie zmian w zyciu spotecznym wywotanych przez postepy robotyzacji - [-]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

egzamin koncowy skfadajacy sie z 7 pytan testowych zadania obliczeniowego i zadania programistycznego
Ocena projektu wykonywanego na éwiczeniach

Tresci programowe

Definicja robota i systematyka robotéw i autonomicznych maszyn manipulacyjnych
Zastosowania robotéw w technice
Perspektywy robotyzacji prac z rolnictwie i budownictwie

P wDdPR

Struktury kinematyczne robotéw i obrabiarek CNC. Zadanie proste i odwrotne
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5 Mechaniczne uktady napedowe w robotyce

6. Naped elektryczny w robotach i maszynach CNC
7. Napedy pneumatyczne

8 Problemy sterowania napedem elektrycznym

9 Pomiary potozenia, predkosci i sit w robotyce

10. Uktady sterowania robotéw i maszyn CNC. Mikrokomputery i mkrosterowniki

11. Techniki programowania robotow

12. Komunikacja w uktadach sterownia robotéw: standardy RS, USB, WiFi, CAN, ISO

13. Analiza obrazu w sterowaniu robotow

14. Systemy nawigacji robotéw mobilnych

15. Kierunki rozwoju robotyki. Przyktady zastosowan i prac rozwojowych w budownictwie i rolnictwie. Contour Crafting

Literatura podstawowa:
1. Gruss, Stanistaw. Poradnik elektryka i automatyka. 1996
2. Zbigniew Stein. Maszyny i naped elektryczny. 1985

Literatura uzupetniajaca:
1. Satat Korpysz Obstawski. Wstep do programowania sterownikéw PLC. 2016

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢

Czas (godz.)

. Przygotowanie do zajec

. Udziat w zajeciach (wg planu)
. Utrwalenie tresci zaje¢

. Konsultacje

. Przygotowanie do egzaminu

. Udziat w egzaminie

o O WDN =

10
45
20

10

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 90
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45
Zajecia o charakterze praktycznym 0
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