POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Robotyka [N1MiBM1>ROB]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Mechanika i budowa maszyn 3/6

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢

niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne (np. online)
12 8 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

2,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

Wymagania wstepne

Student powinien posiada¢ wiedze w zakresie fizyki, mechaniki i techniki na poziomie szkoty sredniej
technicznej. Powinien posiada¢ umiejetnosc rozwigzywania elementarnych probleméw z zakresu budowy
algorytméw sterowania (zasad programowania) i projektowania procesow w oparciu o posiadang wiedze
oraz umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z zagadnieniami robotyki,
budowg, programowaniem i zastosowaniem robotéw w zakresie okreslonym przez tresci programowe
wiasciwe dla kierunku studiow. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych probleméw i
wykonywania prostych eksperymentéw oraz analizy wynikow w oparciu o uzyskang wiedze. Ksztattowanie
u studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Student potrafi:

Zidentyfikowacé, opisac i wyjasni¢ zasade dziatania podstawowych zespotéw konstrukcyjnych
manipulatora i uktadu sterowania robota przemystowego wraz ze znaczeniem i rolg podstawowych
instrukciji.



Dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla okreslonego zadania sterowania RP (budowy
algorytmu) w zakresie programowania metodg on-line (teach-in) uwzgledniajgcego warunki poczgtkowe
i koncowe.

Identyfikowacé i opisa¢ zagadnienia (problemy) eksploataciji i diagnostyki robotéw przemystowych, w tym
cyklu ich zycia.

Umiejetnosci:

Student umie:

Identyfikowaé problem techniczny, okresli¢ jego stopien ztozonosci, a nastepnie zaproponowac sposéb
rozwigzania uwzgledniajgcy koncowy cel (efekt).

Opracowac algorytmy i programy sterujgce dla robotéw przemystowych wspétpracujgcych w zakresie
czynnosci manipulacyjnych i przeprowadzi¢ testy programu sterujgcego uwzgledniajgcego warunki.

Kompetencje spoteczne:

Student potrafi:

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

Odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania.
Postepowac w sposéb przedsiebiorczy i tworczy (innowacyjny).

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

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 zajec¢ 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 ¢éwiczen i wskazan
prowadzgcego ¢wiczenie laboratoryjne. Aby uzyskac¢ zaliczenie laboratoriow wszystkie ¢wiczenia muszg
by¢ zaliczone (ocena pozytywna z odpowiedzi i sprawozdan).

Tresci programowe

Wykiad:

Podstawowe pojecia: definicja, klasyfikacja i zastosowanie robotéw; Budowa robotéw i manipulatorow
(uktady napedowe, przeniesienia napedu i sterowania); Lancuchy kinematyczne (otwarte, zamkniete,
ptaskie i przestrzenne, szeregowe i réwnolegte, oznaczenie, pary kinematyczne, liczba stopni swobody i
ruchliwosci); Uktady wspoétrzednych; Przestrzenie robocze; Transformacja prosta i odwrotna; Podstawy
programowania robotow przemystowych; Podstawowe wyposazenie robotow przemystowych

(chwytaki, gtowice technologiczne, czujniki zewnetrzne); Warunki BHP przy pracy z robotami
przemystowymi.

Laboratorium

Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotow edukacyjno-przemystowych.

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja multimedialna ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy.
Cwiczenia laboratoryjne: wykonywanie eksperymentow, rozwigzywanie zadan, dyskusja, praca w
zespole, programowanie.

Literatura

Podstawowa

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

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

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

4. Podreczniki programowania robotéw, ABB, Fanuc, Panasonic

Uzupetniajgca

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta



Godzin ECTS
taczny naktad pracy 40 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 20 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




