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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Programowanie robotéw przemystowych

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Przedmiot

Kierunek studidow

Mechanika i budowa maszyn
Studia w zakresie (specjalnosg)
Poziom studiow

pierwszego stopnia

Forma studiéw

stacjonarne

Rok/semestr

4/7

Profil studiow
ogdlnoakademicki

Jezyk oferowanego przedmiotu
polski

Wymagalnosc

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

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

Wymagania wstepne
Wiedza:
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Podstawowa wiedza z podstaw robotyki, informatyki, budowy maszyn oraz mechaniki i automatyzacji -
podstawa programowa dla studidw | stopnia kierunku Mechanika i Budowa Maszyn

Umiejetnosci:

Umiejetnos¢ rozwigzywania elementarnych problemoéw z zakresu budowy algorytméw sterowania
(zasad programowania) w oparciu o posiadang wiedze oraz umiejetnosé pozyskiwania informac;ji ze
wskazanych zrédet

Kompetencje spoteczne:

Zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich kompetencji, gotowos$é do podjecia wspdtpracy w ramach
zespotu.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z programowaniem
robotow przemystowych dla typowych zadan realizowanych na stanowiskach produkcyjnych
obejmujacych podstawowe techniki wytwarzania w zakresie okreslonym przez tresci programowe
wtasciwe dla kierunku studiow

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci analizowania, oceny, weryfikacji i wyboru wariantéw
(rozwigzan) zwigzanych z programowaniem robotéw przemystowych oraz rozwigzywania probleméw
koncepcyjnych

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Wyttumaczy¢ zagadnienia zwigzane z réznymi metodami (w tym aspektami technicznymi) sterowania
i programowania robotéw przemystowych

2. Dobieraé¢ odpowiednie instrukcje programowania dla budowy algorytmu i cyklogramu pracy robota
przemystowego dla okreslonego zadania

3. Opis kinematyki robotéw przemystowych

4. Identyfikacja i opis zagadnien (problemoéw) eksploatacji, diagnostyki i zasad bezpieczeristwa robotow
przemystowych

Umiejetnosci
1. Opracowac kinematyke robota przemystowego

2. Identyfikowac problem techniczny, okredli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowac
sposéb rozwigzania (algorytm) uwzgledniajacy koncowy cel (efekt)



POLITECHNIKA POZNANSKA

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

3. Opracowaé programy sterujgce dla robotow przemystowych wspdtpracujgcych z urzgdzeniami
zewnetrznymi (m.in. czujnikami, urzgdzeniami kontrolno-pomiarowymi i technologicznymi) oraz
przeprowadzié testy programu sterujgcego uwzgledniajgcego warunki poczgtkowe i koricowe

4. Przeprowadzi¢ analize opracowanego programu sterujgcego i zaproponowac rozwigzania
alternatywne, optymalizacje

Kompetencje spoteczne
1. Aktywnie angazowac sie w rozwigzywanie postawionych problemdw, samodzielnie rozwijac i
poszerza¢ swoje kompetencje oraz wspotpracowaé w zespole

2. Odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
3. Postepowad w sposdb przedsiebiorczy i twdrczy (innowacyjny) zgodnie z zasadami etyki

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Ocena formutujaca:

- laboratorium: na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan laboratoryjnych,

- wyktadu: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich
wyktadach.

Ocena podsumowujgca:

- laboratorium: zaliczenie na podstawie odpowiedzi ustnej lub pisemnej z zakresu tresci kazdego
wykonywanego éwiczenia laboratoryjnego, sprawozdanie z kazdego éwiczenia laboratoryjnego wedtug
wytycznych okreslonych w przewodniku do ¢wiczen i wskazan prowadzgcego ¢wiczenie laboratoryjne,
aby uzyskad zaliczenie laboratoridw wszystkie ¢wiczenia muszg by¢ zaliczone (ocena pozytywna z
odpowiedzi i sprawozdania);

- wyktfad: zaliczenie w formie testu sktadajgcego sie z pytan otwartch lub zamknietych punktowanych w
skali 0-4, egzamin jest zdany po uzyskaniu co najmniej 55% punktéw, omoéwienie wynikdw egzaminu.

Tresci programowe
Wyktad

Kinematyka prosta i odwrotna robota przemystowego; Budowa i zadania modutéw (tzw. architektura)
uktadu sterowania robota przemystowego; Metody programowania robotéw przemystowych (on-, off-
line); Podstawy teoretyczne dotyczgce opracowywania algorytmu pracy uktadu sterowania robota z
zastosowaniem podstawowych instrukcji programowania i uwzglednieniem wspotpracy z wyposazeniem
techniczno-technologicznym.

Laboratorium
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Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-przemystowych i
wspotpracujacego wyposazenia techniczno-technologicznego. Praca w $Srodowisku programu do
wspomagania projektowania, programowania i analizy stanowisk zrobotyzowanych (np. RobotStudio,
RoboGuide)

Wprowadzenie. Budowa i dziatanie robota przemystowego Fanuc M16iB-10L. Podstawy programowania
robota Fanuc M16iB-10L. Programowanie | robota Fanuc M16iB-10L. Programowanie Il robota Fanuc
M16iB-10L. Badanie doktadnosci pozycjonowania robota przemystowego Fanuc M16iB_10L.
Zrobotyzowane frezowanie

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja multimedialna ilustrowana fimami wideo, ilustrowana przyktadami podawanymi na
tablicy, rozwigzywanie zadan, dyskusja.

Laboratorium: analiza problemu, przeprowadzanie eksperymentdw, rozwigzywanie zadan, dyskusja.
Literatura

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

2. Wisniewski M., Podstawy robotyzacji - laboratorium, WPP, Poznan, 2021
3. Gotda G., Kost G., Swider J., Zdanowicz R., Programowanie robotéw on-line, WPS, Gliwice, 2011
4. Podreczniki programowania robotdéw: ABB, Fanuc, Panasonic

Uzupetniajaca
1. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W., Planowanie zadan i programowanie robotéw, WPP,
Poznan, 1999

2. Olszewski M., Barczyk J., i inni, Manipulatory i roboty przemystowe, WNT, 1992

3. Pires, J. Norberto, Industrial Robots Programming, Springer-Verlag GmbH, 2006

4. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i Zastosowanie, WNT, Warszawa, 2010
5. Zdanowicz R., Podstawy Robotyki, WPS, Gliwice, 2001

6. Zdanowicz R., Podstawy Robotyki - Laboratorium z robotéw przemyslowych, WPS, Gliwice, 1999
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

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

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 32 1,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 43 1,5

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




