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Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
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Wyktad Laboratorium Inne
15 15 0
Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0
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Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. inz. Olaf Ciszak prof. PP
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Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza z matematyki, fizyki (mechaniki) i zasad programowania (informatyki) (podstawa
programowa dla | stopnia kierunku). Umiejetnos¢ rozwigzywania elementarnych probleméw z zakresu
budowy algorytmow sterowania (zasad programowania) w oparciu o posiadang wiedze, umiejetnosé
pozyskiwania informacji ze wskazanych zrodet. Zrozumienie koniecznosci poszerzania swoich
kompetencji, gotowos¢ do podjecia wspoétpracy w ramach zespotu.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom teoretycznych i praktycznych zagadnien zwigzanych z budowa,
programowaniem i zastosowaniem robotéw w zakresie okre$lonym przez tresci programowe wtasciwe dla
kierunku studiow. 2. Rozwijanie u studentow umiejetnosci rozwigzywania prostych probleméw i
wykonywania prostych eksperymentow oraz analizy wynikbw w oparciu o uzyskang wiedze. 3.
Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowe;.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. Student potrafi zidentyfikowaé, opisac¢ i wyjasni¢ zasade dziatania podstawowych elementéw budowy



robota przemystowego wraz ze znaczeniem i rolg podstawowych instrukcji programowania (sterowania).
2. Student potrafi dobiera¢ odpowiednie instrukcje programowania dla okreslonego zadania w zakresie
programowania robotow przemystowych.

3. Student potrafi identyfikowac i opisa¢ zagadnienia (problemy) eksploatacji i diagnostyki robotow
przemystowych, w tym cyklu ich zycia.

Umiejetnosci:

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

2. Student potrafi opracowac programy sterujgce dla robotéw przemystowych wspétpracujgcych z
urzgdzeniami zewnetrznymi (czujnikami, urzgdzeniami kontrolno-pomiarowymi i technologicznymi itp.) i
przeprowadzic testy programu sterujgcego uwzgledniajgcego warunki poczatkowe i koncowe.

Kompetencje spoteczne:

1. Student potrafi aktywnie angazowac sie w rozwigzywanie postawionych probleméw, samodzielnie
rozwijac i poszerzac swoje kompetencje oraz wspotpracowac w zespole.

2. Student potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych
zadania.

3. Student potrafi postepowac w sposdb przedsigbiorczy i twbrczy (innowacyjny).

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 powyzej 50%.

Laboratorium

Zaliczenie na podstawie odpowiedzi ustnej lub pisemnej z zakresu tresci kazdego wykonywanego
¢wiczenia laboratoryjnego, sprawozdanie z kazdego ¢wiczenia laboratoryjnego wedtug wytycznych
okreslonych w przewodniku do ¢wiczen i wskazan prowadzgcego ¢wiczenie laboratoryjne. Aby uzyskacé
zaliczenie laboratoriow wszystkie ¢wiczenia muszg by¢ zaliczone (ocena pozytywna z odpowiedzi i
sprawozdania).

Tre$ci programowe

Wyktad

Podstawowe definicje i okreslenia zwigzane z robotykg i robotami przemystowymi (RP); Obszary
zastosowan RP; Klasyfikacja i budowa RP; Podstawy programowania RP, Bezpieczenstwo pracy z RP
Laboratorium

Cwiczenia praktyczne z zakresu zasad i metod programowania robotéw edukacyjno-przemystowych i
wspétpracujgcego wyposazenia techniczno-technologicznego.

Tematyka zaje¢

Wykfad

Podstawowe pojecia: definicja, klasyfikacja i zastosowanie robotéw, budowa robotéw i manipulatoréw,
tahcuchy kinematyczne (otwarte, zamkniete, ptaskie i przestrzenne, szeregowe i rownolegte, oznaczenie,
pary kinematyczne, liczba stopni swobody i ruchliwosci); Uktady wspétrzednych; Kinematyka robota
przemystowego - transformacja prosta i odwrotna; Metody programowania robotéw przemystowych
(on-, off-line); Podstawy teoretyczne dotyczgce opracowywania algorytmu pracy uktadu sterowania
robota z zastosowaniem podstawowych instrukcji programowania i uwzglednieniem wspétpracy z
wyposazeniem techniczno-technologicznym - przykfady.

Laboratorium: Cwiczenia praktyczne z zakresu budowy i konfiguracji robota przemystowgo oraz
opracowania algorytmu i programu jego pracy dla okreslonego zadania manipulacyjnego lub
technologicznego we wspétpracy z wyposazeniem techniczno-technologicznym.

Metody dydaktyczne

Wykiad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana materiatamu video oraz wybranym
Srodowiskiem wirtualnym programowania RP
Laboratorium: rozwigzywanie zadan, ¢wiczenia praktyczne, dyskusja, praca w zespole.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 55 2,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 25 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




