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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Podstawy robotyzacji proceséw produkcyjnych

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Przedmiot

Kierunek studiow
Zarzadzanie i inzynieria produkgji
Studia w zakresie (specjalnosg)

Poziom studiow
pierwszego stopnia
Forma studiéw
stacjonarne

Rok/semestr

3/5

Profil studiow
ogodlnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
polski

Wymagalnos¢

obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria
15 15
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS
3

Inne (np. online)

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

Dr inz. Marcin Suszynski

e-mail: marcin.suszynski@put.poznan.pl
tel. +48 61 665 2251

Wydziat Inzynierii Mechaniczne;j

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Student powinien posiada¢ wiedze w zakresie fizyki, mechaniki i techniki na poziomie szkoty sredniej
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technicznej. Powinien posiadaé¢ umiejetnos¢ rozwigzywania elementarnych problemow z zakresu
budowy algorytmow sterowania (zasad programowania) i projektowania proceséw technologicznych w
oparciu o posiadang wiedze oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrddet.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z automatyzacjg i
robotyzacjg procesdw produkcyjnych obejmujgcych podstawowe techniki wytwarzania w zakresie
okre$lonym przez tresci programowe wtasciwe dla kierunku studiéw

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
Student potrafi:

Zidentyfikowaé, opisaé i wyjasnié zasade dziatania podstawowych zespotéw konstrukcyjnych
manipulatora oraz ukfadu sterowania robota przemystowego.

Scharakteryzowaé podstawowe obszary stosowania oraz role i zadania automatyzacji i robotyzacji w
typowych procesach technologicznych.

Dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla okreslonego zadania w zakresie programowania
robotdéw przemystowych.

Umiejetnosci
Student umie:

Opracowac algorytmy i programy sterujgce dla robotéw przemystowych wspétpracujacych z
uwzglednieniem warunkéw poczatkowych i koicowych oraz przeprowadzi¢ testy programu sterujgcego.

Identyfikowac problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowacé sposéb
rozwigzania uwzgledniajgcy koricowy cel (efekt)

Kompetencje spoteczne
Student potrafi:

Aktywnie angazowac sie w rozwigzywanie postawionych problemdéw, samodzielnie rozwijac i poszerzac
swoje kompetencje oraz wspétpracowaé w zespole.

Odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.

Postepowac w sposdb przedsiebiorczy i twdrczy (innowacyjny).
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Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposéb:

Wiedza nabywa w ramach wyktadu jest weryfikowana na zalczeniu. Zalicznie sktada sie z 5 pytan
otwartych oraz jednego zadania obliczeniowego, réznie punktowanych. Prég zaliczeniowy: 50%.

Wiedza nabywana podczas zaje¢ laboratoryjnych jest weryfikowana na podstawie odpowiedzi ustnej lub
pisemnej z zakresu tresci kazdego wykonywanego ¢wiczenia laboratoryjnego, sprawozdanie z kazdego
¢wiczenia laboratoryjnego wedtug wytycznych okreslonych w przewodniku do ¢wiczen i wskazan
prowadzgcego ¢wiczenie laboratoryjne. Aby uzyskac zaliczenie laboratoridow wszystkie ¢wiczenia musza
by¢ zaliczone (ocena pozytywna z odpowiedzi i sprawozdan).

Tresci programowe
Wyktad

Rozwdj i prognoza na rynku robotyki; Obszary zastosowan i klasyfikacja robotédw; Mechanizacja,
automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych; Elastycznosc systemdw produkcyjnych;
Podstawowa budowa robotdw i manipulatoréw przemystowych; Wady i zalety automatyzacji i
robotyzacji procesdw produkcyjnych; Wyposazenie techniczno — technologiczne stanowisk
zrobotyzowanych (chwytaki, gtowice technologiczne, urzgdzenia wspdtpracujace); Przyktady robotyzacji
procesow produkcyjnych obejmujgcych podstawowe techniki wytwarzania; Nowe tendencje w rozwoju
automatyzacji i robotyzacji.

Laboratorium

Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-przemystowych.
Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja multimedialna ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy.

Cwiczenia laboratoryjne: wykonywanie eksperymentéw, rozwigzywanie zadan, dyskusja, praca w
zespole, programowanie.

Literatura

Podstawowa

1. Kost G., tebkowski P., Wesierski t., Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych, PWE,
2014

2. Zurek J., Podstawy Robotyzacji - Laboratorium., WPP, Poznan, 2006

3. Zdanowicz R. Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych, WPS, Gliwice, 2011

4, Zdanowicz R, Robotyzacja procesdw technologicznych, WPS, Gliwice, 2001
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5. Podreczniki programowania robotéw, IRp-6, Fanuc, Panasonic

Uzupetniajaca

1. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010
2. Wrotny T., Robotyka i elastycznie zautomatyzowana produkcja, WNT, Warszawa, 1991
3. Marciniak M., Elementy automatyzacji we wspotczesnych procesach wytwarzania, WPW,

Warszawa, 2007

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 30 1,0
zaje¢ laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do
kolokwidw/egzaminu, wykonanie projektu)?

I niepotrzebne skresli¢ lub dopisaé inne czynnosci



