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Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z automatyki,
programowania manipulatorow przemystowych oraz sieci przemystowych. Umiejetno$ci: Student powinien
posiada¢ umiejetnos¢ programowania w jezykach wysokiego poziomu oraz umiejetnos¢ pozyskiwania
informaciji ze wskazanych zrédet. Powinien réwniez rozumie¢ koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji
i mie¢ gotowos$¢ do podjecia wspotpracy w ramach zespotu. Kompetencje Spoteczne: Ponadto w zakresie
kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak uczciwos¢, odpowiedzialnosg,
wytrwatos¢, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnosc, kultura osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy praktycznej na temat integracji elementéw i urzgdzen
automatyki oraz robotyki. 2. Rozwijanie u studentow umiejetnosci rozwigzywania probleméw zwigzanych z
integracjg systemow. 3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;j.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza

1. ma specjalistyczng wiedze w zakresie integracji wybranych systeméw automatyki i urzgdzen pracujgcych
pod kontrolg systeméw czasu rzeczywistego oraz technik komunikacyjnych - [K2_W3]

2. ma poszerzong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki - [K2_W10]

Umiejetnosci

1. potrafi analizowac i interpretowac projektowg dokumentacje techniczng oraz wykorzystywac literature
naukowg zwigzang z danym problemem - [K2_U2]

2. potrafi zintegrowac¢ i zaprogramowac specjalizowane systemy zrobotyzowane - [K2_U12]

3. potrafi dobra¢ i zintegrowac¢ elementy specjalizowanego systemu pomiarowo-sterujgcego w tym:
jednostke sterujgca, uktad wykonawczy, uktad pomiarowy oraz moduty peryferyjne i komunikacyjne -
[K2_U13]

4. potrafi dokonac krytycznej analizy sposobu funkcjonowania systemow sterowania lub systeméw robotyki
- [K2_U19]

5. potrafi dokonac¢ identyfikacji elementéw i uktadéw sterowania oraz sformutowac specyfikacje projektowg
ztozonego systemu sterowania z uwzglednieniem aspektow pozatechnicznych - [K2_U21]

Kompetencje spoteczne

1. posiada swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie zasadom
pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania; potrafi wyznaczac cele i
okreslac¢ priorytety prowadzgce do realizacji zadania - [K2_K3]

2. posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami sSrodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
moga funkcjonowac, jest Swiadomy odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje - [K2_K4]

3. posiada swiadomosc¢ niebezpieczenstw istniejgcych podczas pracy i uzytkowania manipulatorow
przemystowych - [-]

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

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

W zakresie wyktadu weryfikowanie zatozonych efektéw uczenia realizowane jest przez ocene wiedzy na
podstawie testu z 20-30 pytaniami, prog zaliczeniowy 50% punktow.

W zakresie laboratorium weryfikowanie zatozonych efektéw uczenia sie realizowane jest przez ocene
przygotowania i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych oraz przygotowanych
sprawozdan.

W zakresie projektu przez ocene wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z realizacjg zadan projektowych na
podstawie prezentacji projektu i oméwienia przez studenta raportu z realizacji projektu. Ocena ta obejmuje
takze umiejetnosc pracy w zespole.

Tre$ci programowe

Program wyktadu obejmuje zagadnienia zwigzane z zaawansowanym programowaniem i konfiguracjg
wybranych systeméw manipulatoréw przemystowych, komunikacjg oraz integracjg z innymi systemami
automatyki.

Zajecia laboratoryjne oraz projektowe prowadzone sg w formie siedmiu 2-godzinnych spotkan
odbywajgcych si¢ w laboratorium. Zadania w trakcie zaje¢ realizowane sg przez 2-3 osobowe zespoty
studentéw. Cwiczenia laboratoryjne obejmujg zaawansowane programowanie robotow KUKA, Staubli i
Fanuc oraz programowanie przemystowych systeméw wizyjnych.

Zadania projektowe obejmujg nastepujgce zagadnienia. Wykorzystanie manipulatorow przemystowych,
sterownikow PLC oraz urzgdzen wykonawczych automatyki do realizacji wybranych zadan w potgczeniu z
uktadami sensorycznymi. Wymiana informacji miedzy systemami poprzez interfejsy komunikacyjne.
Zaawansowane techniki programowania robotéw, wykorzystanie trybu automatyki zewnetrznej w robotach
KUKA, wielozadaniowosci. Przygotowanie do wybranych systeméw i urzagdzen interfejséow HMI z
wykorzystaniem jezykow wysokiego poziomu.

Metody dydaktyczne

Metody dydaktyczne:



1. Wyktad: w postaci prezentacii
2. Projekt: praca w zespole, demonstracja dziatania.
3. Laboratorium: ¢wiczenia praktyczne, demonstracja dziatania.

Literatura

Podstawowa

1. Springer Handbook of Automation, S.Y. Nof (Edytor), Springer 2009

Uzupetniajgca

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 45 1,00




