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Wymagania wstepne

Student ma podstawowe wiadomosci z mechaniki, elektrotechniki, elektroniki, automatyki oraz
uporzadkowang wiedze teoretyczng z zakresu kierunku studiow. Student wie czym jest logistyka
produkcyjna. Zna formy i typy organizacji produkcji. Potrafi korzysta¢ z literatury (pozyskiwanie wiedzy ze
wskazanych zrodet) oraz Internetu.

Cel przedmiotu

Pozyskanie wiedzy na temat budowy i zasady dziatania automatycznych i autonomicznych systemow
logistyki stosowanych w wytwarzaniu. Poznanie rozwigzan dotyczgcych robotow mobilnych (AMR/AGV) i
automatycznych pociggow logistycznych. Zaznajomienie studentéw z rozwigzaniami dotyczgcymi
automatycznych systemow magazynowych i uktadnic. Przedstawienie systemow automatycznego
roztadunku i zatadunku towaru oraz systemach konfekcjonujgcych. Pozyskanie wiedzy na temat
podstawowych komponentéw sktadowych takich systeméw: uktad napedowy, uktad sterowania, nawigacja i
uktad bezpieczenstwa. Pokazanie r6znic pomiedzy systemem automatycznym i autonomicznym.
Przedstawienie analizy bezpieczenstwa dla systemu automatycznego i autonomicznego.

Przedmiotowe efekty uczenia sie



Wiedza:

Student ma wiedze dotyczacg podstawowych rozwigzan stosowanych w przemysle dotyczgcych
automatycznych i autonomicznych systemow logistyki produkcyjnej. Student wie z jakich komponentow
skfadajg sie takie rozwigzania. Wie w jaki sposob programuje sie roboty mobilne. Zna ograniczenia
obecnych systeméw automatycznych i autonomicznych.

Umiejetnosci:

Student ma umiejetno$¢ samoksztatcenia sie, m.in. w celu ,podnoszenia” kompetencji zawodowych.
Potrafi przeprowadzi¢ analize bezpieczenstwa dla wybranego zagadnienia zwigzanego z realizacjg
automatycznego procesu logistycznego

Umie zaprogramowacé prosty robot mobilny do realizacji procesu logistycznego

Potrafi nazwac podstawowe elementy sktadowe automatycznego i autonomicznego systemu
logistycznego.

Potrafi odrézni¢ uktad automatyczny od autonomicznego.

Kompetencje spoteczne:

Student ma swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta uczelni technicznej, a zwtaszcza rozumie potrzebe
formutowania i przekazywania spoteczenstwu, w szczegolnosci poprzez srodki masowego przekazu,
informaciji i opinii dotyczacych osiggniec¢ techniki i innych aspektéow dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje
starania, aby przekazac takie informacje i opinie w sposob powszechnie zrozumiaty

Jest Swiadomy roli automatyzacji we wspoétczesnym przemysle i jej znaczenia dla spoteczenstwa i
srodowiska oraz potrafi okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego zadania z zakresu
automatyzacji

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

Egzamin z teorii z zakresu wyktadow w postaci testu w formie elektronicznej jak i konwencjonalne;j
sktadajgcego sie z 10-15 pytan. Oceny: 3,0 <560%;60%), 3,5 <60%;70%), 4,0<70%;80%), 4,5<80%;90%),
5,0 <90%;100%).

Biezgca kontrola przygotowania do laboratoriéw, opcjonalne kolokwium koncowe z laboratorium w
formie pisemnej. Oceny: 3,0 <50%;60%), 3,5 <60%;70%), 4,0<70%;80%), 4,5<80%;90%), 5,0 <90%;
100%).

Tresci programowe

1. Automatyzacja w logistyce produkcji

2. Budowa i zastosowania pociggow logistycznych. Koncepcja mleczarza.
3. Pojazdy AGV, roboty AMR

4. Systemy uktadnicowe i mobilne regaty

5. Bezpieczenstwo w uktadach autonomicznych i automatycznych.

6. Przetworniki pomiarowe w systemach opartych o AGV i AMR

Tematyka zaje¢

Wyktad:

1. Uktad automatyczny a autonomiczny w kontekscie logistyki produkcji

2. Budowa komponentu mechanicznego robotow mobilnych (AMR/AGYV), automatycznych systemow
magazynowych, ukfadnic oraz systeméw roztadunku i zatadunku.

3. Automatyczny pociag logistyczny

4. Podstawowe uktady napedowe i sposéb ich sterowania

5. Przetworniki pomiarowe: potozenia, predkosci, przyspieszenia stosowane w systemach AGV/AMR
6. Analiza bezpieczenstwa i realizacja funkcji bezpieczenstwa w uktadach automatycznych i
autonomicznych

7. Nawigacja robotéw mobilnych

Laboratorium:

1. Budowa i montaz komponentu mechanicznego matoskalowego robota mobilnego

2. Montaz komponentu sterowania oraz uruchomienie matoskalowego robota mobilnego

3. Wprowadzenie do programowanie matoskalowego robota mobilnego

4. Programowanie matoskalowego robota mobilnego do realizacji podstawowych funkciji logistycznych



5. Badania uktadu bezpieczenstwa opartego o skanery LiDAR przemystowego robota mobilnego
6. Nawigacja przemystowego robota mobilnego za pomocg réznych systeméow

Metody dydaktyczne
Wyktady oraz prezentacje, przyktady aplikacyjne, case study (laboratoria)

Literatura

Podstawowa:

1. Cook D., Budowa robotow dla poczatkujgcych, Helion, Warszawa, 2016.

2. Giergiel M. J., Hendzel Z., Zylski W., Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych,
Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 2002

3. Koztowski R., Sikorski A., Nowoczesne rozwigzania w logistyce, Wolters Kluwer Polska, 2013.

Uzupetniajgca:
Kagan E., Shvalb N., Ben-Gal I., Autonomous Mobile Robots and Multi-Robot Systems, Wiley, 2022.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




