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Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$é do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot kierunkowy

Status modutu

przedmiot obowi gzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow
- semestr

Semestr sibdmy

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

Semestr zimowy

Wymagania wstepne

podstawy informatyki, nap ed i sterowanie
hydrauliczne | pneumatyczne, podstawy

konstrukcji maszyn

Egzamin nie

Liczba punktéw ECTS 4

Forma . o wykiad éwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zaj e¢

w semestrze 9 - - 18




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZ TALCENIA

Cel
modutu

Zapoznanie studentéw ze wspéiczesnymi metodami automatyzacji technik wytwarzania
(ATW). Szczegblng uwage zwrdcono na automatyzacje proceséw w przemysle budowy
maszyn, realizowang przez elastyczne i zrobotyzowane systemy produkcyjne. Studenci
uzyskajg réwniez podstawowg wiedze na temat budowy, dziatania i
komponentéw zautomatyzowanych systemow wytwarzania.

projektowania

Symbol
efektu

Efekty ksztatcenia

Forma
prowadzenia
zajec
(w/¢/l/plinne)

odniesienie do
efektow
kierunkowych

odniesienie

do efektow

obszarowyc
h

w_01

Student zna ogdlne zasady automatyzacji technik
wytwarzania dla  réznych  form  produkgciji
(wielkoseryjnej, seryjnej i jednostkowej), przestanki
elastycznej automatyzacji i robotyzacji oraz
podstawy budowy elastycznych i zrobotyzowanych
systemoOw wytwarzania.

wykfad

K_W17
KS_W02_AP

T1A_WO03
T1A_WO07

W_02

Student zna komponenty automatyzaciji
obrabiarek, systeméw obrébkowych, systemow
transportu i manipulacji (roboty) oraz zna
obrabiarki, urzadzenia transportowe i roboty
wyposazonie w  komponenty  automatyzacji
dostosowujgce je do wymagan stawianych przy
pracy w zautomatyzowanych  systemach
wytwarzania.

wykfad

K_W17
KS_W02_AP

T1A W03
T1A_WO07

W_03

Student zna zasady budowy zautomatyzowanych
systemoéw wytwarzania zawierajgcych
zautomatyzowane podsystemy: podstawowych
operacji technologicznych, operacji manipulacji,
operacji transportu, operacji diagnostyki i nadzoru.
Dotyczy przedmiotéw obrabianych i narzedzi.

wykfad

K_W17
KS_W02_AP

T1A W03
T1A_WO07

W_04

Student Zna funkcje petnione w
zautomatyzowanym systemie wytwarzania przez
systemy sterowania: obrabiarek, urzadzen
transportowych, robotéw; systemy diagnostyki i
nadzoru oraz nadrzedny systemu sterujgcy i
nadzorujgcy prace  catego zautomatyzowanego
systemu.

wyktad

K_W17
KS_W02_AP

T1A_WO03
T1A_WO07

W_05

Student zna obecny stan automatyzacji procesow
wytwarzania i orientuje sie w najnowszych
tendencjach rozwoju automatyki i robotyki oraz
zautomatyzowanych systemoéw wytwarzania.

wykfad

K_W20

T1A_WO05

u_o1

Student potrafi zaprojektowa¢ wybrane
komponenty automatyzacji oraz elementy maszyn i
urzadzen dla uktadéw automatyki, robotyki i
zautomatyzowanych systemoéw wytwarzania.

projekt

K_U28

T1A U14
T1A_U16
InzA_U06
InzA_U08

U_02

Student potrafi dobra¢ elementy wykonawcze (np.
sitowniki, silniki) oraz urzadzenia transportu i
manipulacji wraz z elementami sterujgcymi do
wykonania okre$lonego zadania.

projekt

K_U28

T1A_UO7

U_03

Student potrafi pracowac¢ indywidualnie i w
zespole; umie oszacowaé czas potrzebny na
realizacje zleconego zadania; potrafi opracowac i
zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajgcy
dotrzymanie terminéw

projekt

K_U02

T1A_U02

U_03

Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu
zadan projektowych dostrzegaé ich aspekty
systemowe i pozatechniczne.

projekt

K_U07

T1A_UO7




K_01

Student ma $wiadomo$¢ odpowiedzialnosci za
prace projektowe w obszarze automatyzacji
procesOw wytwarzania, podporzadkowania sie | wyktad
zasadom pracy w zespole i ponoszenia |projekt
odpowiedzialnosci za wspoinie  realizowane
zadania.

K_K04

T1A_KO3
T1A_KO4

K_02

Student rozumie potrzebe doksztalcania sie w
dziedzinie automatyzacji i robotyzacji proceséw
wytwarzania.

wyktad

projekt K_KO1

T1A_KO1

Tresci ksztalcenia:

1.TresSci ksztatcenia w zakresie wyktadu

Nr
wyktadu

Tresci ksztatcenia

Odniesienie
do efektow
ksztatcenia
dla modutu

1

Ogélne zasady automatyzacji technik wytwarzania dla produkciji
wielkoseryjnej, seryjnej i jednostkowej. Przestanki rozwoju elastycznej
automatyzacji wytwarzania, struktura funkcjonalna elastycznych systemow
wytwarzania, formy organizacji produkcji w zautomatyzowanych systemach
wytwarzania, strategie organizacji produkcji. Komponenty automatyzacji
urzgdzen technologicznych w systemach obrébkowych, systemach transportu
i manipulacji (roboty). Ukltady napedowe: obrabiarek, transportu i robotow;
ukltady pomiarowe potozenia i przemieszczenia; uklady kodowania palet i
narzedzi; uklady sensoryczne w obrabiarkach, transporcie i robotyce.

Podsystem urzadzen technologicznych. Tokarki i centra tokarskie. Obrabiarki
do czesci korpusowych. Obrabiarki do obrébki $ciernej. Specyfikacja
wymagan stawianych urzgdzeniom technologicznych przy pracy w systemach
zautomatyzowanych.

Podsystem przeptywu materiatdw. Zautomatyzowany podsystem transportu
przedmiotéw: przenosniki, wozki szynowe, wozki bezszynowe, uktadarki.
Podsystem sktadowania, magazyny. Podsystem manipulacji. Podsystem
przeptywu narzedzi. Zrobotyzowane procesy wytwarzania. Robotyzacja
procesOw spawalniczych, montazu, obrobki skrawaniem, odlewnictwa,
przerébki plastycznej, lakierniczych

Sterowanie obrabiarek i sterowanie nadrzedne zautomatyzowanych systemow
obrébkowych. Programowanie robotéw i zrobotyzowanych systemow
wytwarzania Diagnostyka i nadzorowanie w zautomatyzowanych systemach
obrébkowych i zrobotyzowanych systemach wytwarzania. Ogoélna
charakterystyka metod diagnostyki technicznej. Przemystowe uktady
diagnostyki stanu narzedzi. Nadzorowanie przeptywu narzedzi. Nadzorowanie
i diagnostyka obrabiarek i urzadzen technologicznych. Nadzorowanie i
diagnostyka procesu obrébki i innych proceséw technologicznych.

W_04

Tendencjach rozwoju automatyki i robotyki oraz zautomatyzowanych
systemoOw wytwarzania. Systemy inteligentne. Problematyka bezpieczenstwa
pracy na stanowiskach zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.

2.Charakterystyka zada n projektowych

Student otrzymuje indywidualne zadanie w postaci sekwencji dziatan elementéw wykonawczych oraz
ich obcigzenia. W ramach projektu student przedstawia koncepcje wykorzystania otrzymanego
cyklogramu pracy (stowny opis dziatania uktadu) i dokonuje syntezy uktadu sterowania metoda
wskazang przez prowadzgcego (jednostek taktujgcych lub jednostki krokowej) Po zaakceptowaniu
przedstawionego opisu i zweryfikowaniu poprawnosci dziatania uktadu sterowania przez
prowadzgcego student dobiera potrzebne elementy z katalogéw firmowych lub przygotowuje
dokumentacje techniczng niezbedng do wykonania elementéw w ramach specjalnego zamoéwienia.
Realizacja projektu daje mozliwos¢ wykorzystania zdobytej wiedzy w ramach wczesniej zaliczonych
przedmiotéw takich jak: naped i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne, podstawy konstrukciji
maszyn oraz uczy podejscia do kompleksowego rozwigzywania probleméw technicznych.




Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu (spos6éb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadar projektowych, laboratoryjnych, itp.)
W_01 |Konhcowy sprawdzian pisemny
do Pytania i programy z petnego zakresu wiedzy objetego programem wyktadu. Ocena studenta
W_05 |uzalezniona od ilosci zdobytych punktéw.
W_01 | Sprawdzian pisemny cz gstkowy.
do Ocena uwzgledniana przy ocenie koncowej.
W_04
U 01, |Przyjecie projektu w formie elektronicznej i papierowej po udzieleniu przez studenta
U_02, |satysfakcjonujgcych odpowiedzi na zadane pytania
U 04
U 03 Obserwacja studenta podczas zajec¢ i biezaca kontrola postepow w realizacji projektu
K_01 Obserwacja pos tawy studenta podczas zaj e¢ dydaktycznych. Dyskusja w czasie zaj €¢é
K_02 projektowych.

D. NAKEAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Rodzaj aktywno $ci gﬁj Cd'g:; nie
1 | udziat w wyktadach 9h
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 10h
5 | Udziat w zajeciach projektowych 18h
6 | Konsultacje projektowe 10h
7 | Udziat w sprawdzianie koncowym z wyktaddw 3h
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezpo $rednim udziale nauczyciela 50
akademickiego
10 | Liczba p_unktéw ECTS, I’<tc'>r a studen_t uzyskuje na Zaj eciach _ 2 0 ECTS
wymagaj gcych bezpo $redniego udziatu nauczyciela akademickiego !
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 10h
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentacji 35h
18 | Przygotowanie do sprawdzianu korncowego z wyktadow 10h
19
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 55h
21 | Liczba 5 5 j i j
ey punktow ECTS, ktor g student uzyskuje w ramach samodzielnej 2.0 ECTS
22 Sumaryczne obci gzenie prac g studenta 105h
23 Punkty ECTS za modut 4,0 ECTS
24 | Nakfad pracy zwi gzany z zajeciami o charakterze praktycznym 86h
25 | Liczba punktéw ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach zaj e€ o
charaktzrze praktycznym ? Yo o 35 ECTS
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