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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Projektowanie i programowanie systemoéw zrobotyzowanych

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Mechanika i budowa maszyni 2/4

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Konstrukcja maszyn i urzadzen ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

niestacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
10
Cwiczenia Projekty/seminaria
10
Liczba punktow ECTS
3
Wyktadowcy
Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr inz. Marcin Wisniewski
email: marcin.wisniewski@put.poznan.pl
Wydziat Inzynierii Mechanicznej

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan, pokdj 641

Wymagania wstepne
Wiedza:

Podstawowa wiedza z podstaw robotyki oraz mechaniki, automatyzacji, technologii budowy maszyn i
organizacji produkgji.

Umiejetnosci:

Umiejetnos¢ rozwigzywania elementarnych zagadnien z zakresu organizacji produkcji i projektowania
procesOw technologicznych w oparciu o posiadang wiedze, umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze
wskazanych zrédet.

Kompetencje spoteczne:
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Zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetencji, gotowos¢ do podjecia wspdtpracy w ramach
zespotu.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z zastosowaniem
robotow przemystowych do robotyzacji proceséw technologicznych obejmujgcych podstawowe techniki
wytwarzania

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci analizowania, oceny, weryfikacji i wyboru wariantéw
(rozwigzan) zwigzanych z projektowaniem i programowaniem stanowisk zrobotyzowanych

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Scharakteryzowaé podstawowe obszary stosowania oraz role i zadania robotéw przemystowych w
systemach produkcyjnych

2. Ttumaczy¢ podstawowe zagadnienia zwigzane z wyposazeniem techniczno-technologicznym
(gtéwnym i pomocniczym) robotéw przemystowych w ESP

3. Dobiera¢ podstawowe kryteria oceny (techniczne, organizacyjne i ekonomiczne) zrobotyzowanych
stanowisk produkcyjnych

Umiejetnosci
1. Identyfikowa¢ problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowaé
sposéb (-y) rozwigzania uwzgledniajgcy koncowy cel (efekt)

2. Opracowac wielowariantowe rozwigzania zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego z
uwzglednieniem warunkéw poczatkowych i koncowych

3. Przeprowadzié analize zaproponowanych wariantéw zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego i
wybrac rozwigzanie preferowane

4. Programowanie/przeprogramowanie zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego

Kompetencje spoteczne
1. Aktywnie angazowac sie w rozwigzywanie postawionych probleméw, samodzielnie rozwijaé i
poszerzac swoje kompetencje oraz wspotpracowaé w zespole

2. Odpowiednio okreslié priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
3. Postepowad w sposob przedsiebiorczy i twérczy (innowacyjny)

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Ocena formujaca:
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a) w zakresie laboratorium: na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

b) w zakresie wyktadéw: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na
poprzednich wykfadach

Ocena podsumowujaca:
a) w zakresie laboratorium na podstawie:

- prezentacji stanowiska zrobotyzowanego,

- formy i jakosci przygotowanych materiatéw,
b) w zakresie wyktadéw:

(1) egzamin w formie testu, z odpowiedziami wsérdd ktdrych co najmniej jedna jest poprawna, kazde
pytanie jest punktowane w skali od 0 do 1; egzamin jest zdany po uzyskaniu co najmniej 55% punktéw.

(2) oméwienie wynikéw egzaminu.
Tresci programowe
Wyktfad

Rozwdj i prognoza na rynku robotyki; Obszary zastosowan robotéw; Techniczno-organizacyjne aspekty
robotyzacji; Rentownos¢ robotyzacji (sktadniki kosztow produkcji zrobotyzowanej, wptyw robotyzacji na
koszty inwestycyjne; rachunek efektywnosci ekonomicznej); Podatnos$¢ procesu na robotyzacje; Fazy
przedsiewziecia robotyzacyjnego; Wyposazenie techniczno-technologiczne stanowisk zrobotyzowanych
(chwytaki, gtowice technologiczne, urzagdzenia wspdtpracujace); Metodyka projektowania
zrobotyzowanych systemdéw produkcyjnych; Bezpieczenstwo pracy na zrobotyzowanych stanowiskach;
Przyktady konfiguracji stanowisk zrobotyzowanych. Programowanie stanowisk zrobotyzowanych.

Laboratorium

Opracowanie zrobotyzowanego stanowiska dla okres$lonego zadania manipulacyjnego lub
technologicznego. Obejmujgcego: wielowariantowe opracowanie organizacji stanowiska
zrobotyzowanego, ocene i wybdr rozwigzania preferowanego, dobdr robota przemystowego oraz
oprzyrzagdowania i wyposazenia techniczno-technologicznego (w tym sposéb wspdtpracy), cyklogram
pracy stanowiska, analize ekonomiczng, niezbedne schematy i rysunki.

Modelowanie, symulowanie i programowanie stanowiska zrobotyzowanego w programie RobotStudio
oraz dokonanie jego optymalizacji.

Metody dydaktyczne
1. Wyktad: prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan.

2. Laboratorium: analiza problemu, przeprowadzanie eksperymentdow, rozwigzywanie zadan, dyskusja.
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Literatura

Podstawowa
1. Zurek J., Podstawy Robotyzacji - Laboratorium., WPP, Poznan, 2006

2. Zdanowicz R. Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych, WPS, Gliwice, 2011
3. Zdanowicz R, Robotyzacja proceséw technologicznych, WPS, Gliwice, 2001

Uzupetniajaca
1. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010

2. Wrotny T., Robotyka i elastycznie zautomatyzowana produkcja, WNT, Warszawa, 1991
3. Olszewski M., Barczyk J., i inni, Manipulatory i roboty przemystowe, WNT, 1992

4. Podreczniki obstugi RobotStudio

5. Podreczniki programowania robotéw ABB w jezyku RAPID

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 25 1,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 50 2,0
zajec¢ laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do
kolokwidéw/egzaminu, wykonanie projektu)?

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




