POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Projektowanie systemow zrobotyzowanych

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Mechanika i budowa maszyn 2/3

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Konstrukcja maszyn i urzagdzen ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia Polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
15 15
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS
2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr hab. inz. Olaf Ciszak, prof. PP

email: olaf.ciszak@put.poznan.pl
Wydziat Inzynierii Mechanicznej

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan, pok. 638

Wymagania wstepne
Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z inzynierii mechanicznej
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(Robotyka/Podstawy robotyzacji proceséw produkcyjnych/Przemystowe zastosowania robotéw) i
inzynierii produkcji (w tym organizacji i ekonomii) - podstawa programowa dla studiéw | stopnia
kierunku Mechanika i budowa maszyn. Powinien réwniez posiada¢ umiejetnos¢ pozyskiwania informacji
ze wskazanych Zrédet oraz mie¢ gotowosé do podjecia wspdtpracy w zespole.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z zastosowanie robotéw
przemystowych do robotyzacji proceséw technologicznych obejmujgcych podstawowe techniki
wytwarzania w zakresie okreslonym przez tresci programowe witasciwe dla kierunku studidw. Rozwijanie
u studentédw umiejetnosci analizowania, oceny, weryfikacji i wyboru wariantéw (rozwigzan) zwigzanych
z projektowaniem stanowisk zrobotyzowanych. Rozwijanie i ksztattowanie u studentéw umiejetnosci
rozwigzywania problemoéw koncepcyjnych i pracy zespotowe;j.

Przedmiotowe efekty uczenia sie
Wiedza
Student ma wiedze na temat:

- obszaréw zastosowania oraz roli i zadan robotéw przemystowych w systemach produkcyjnych
- zagadnien zwigzanych z wyposazeniem techniczno-technologicznym robotéw przemystowych w ESP

- podstawowych kryteriéw oceny (techniczne, organizacyjne i ekonomiczne) przy projektowaniu
zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych.

Umiejetnosci
Student powinien umiec:

- opracowac wielowariantowe rozwigzania zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego z
uwzglednieniem warunkéw poczatkowych i koricowych

- przeprowadzi¢ analize zaproponowanych wariantéw zrobotyzowanego stanowiska produkcyjnego i
wybrac rozwigzanie preferowane.

- opracowac programy sterujgce dla robotéw przemystowych wspétpracujacych z urzadzeniami
zewnetrznymi (czujnikami, urzgdzeniami kontrolno-pomiarowymi i technologicznymi itp.) i
uwzglednieniem warunkéw poczatkowych i konncowych oraz przeprowadzié testy programu sterujgcego.

Kompetencje spoteczne
Studenci powinni by¢ w stanie wspdtpracowaé w grupie, wyraza¢ swojg ocene i uzasadniac jg,
postepowac zgodnie z zasadami etyki.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: Wiedza nabyta w ramach wykfadu jest weryfikowana za pomocg testu (ok. 20 pytan). Prég
zaliczeniowy 50%.

Laboratorium: ocena obejmuje opracowanie projektu, prezentacje i dyskusje na forum grupy studentéw.
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Tresci programowe

Wyktad: Rozwdj i prognoza na rynku robotyki; Obszary zastosowan robotéw; Techniczno-organizacyjne
aspekty robotyzacji; Rentownosc¢ 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, urzgdzenia wspétpracujace); Metodyka
projektowania zrobotyzowanych systemoéw produkcyjnych; Bezpieczeristwo pracy na zrobotyzowanych
stanowiskach; Przyktady konfiguracji stanowisk zrobotyzowanych.

Laboratorium: praca w Srodowisku programu do wspomagania projektowania, programowania i analizy
stanowisk zrobotyzowanych (np. RobotStudio, RoboGuide) - ¢wiczenia praktyczne z zakresu
opracowania projektu zrobotyzowanego stanowiska dla okreslonego zadania manipulacyjnego lub
technologicznego.

Metody dydaktyczne
Wyktad: prezentacja multimedialna ilustrowana fimami wideo, dyskusja problemowa.

Laboratorium: rozwigzywanie praktycznych problemdéw, poszukiwanie i korzystanie ze zrédet wiedzy,
praca zespofowa, dyskusja.

Literatura

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

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

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

- Wrotny T., Robotyka i elastycznie zautomatyzowana produkcja, WNT, Warszawa, 1991

- Olszewski M., Barczyk J., i inni, Manipulatory i roboty przemystowe, WNT, 1992
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

zajec laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do
kolokwidéw/egzaminu, wykonanie projektu)?

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 35 1,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 15 0,5

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




