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KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

Nazwa modutu

Roboty Przemystowe

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Industrial Robots

Obowigzuje od roku akademickiego

2013/2014

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia

| stopie h
(I stopien / 1l stopien)

Profil studiow

ogolno akademicki
(ogoblno akademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia niestacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnos¢

Automatyzacja Produkciji

Jednostka prowadzaca modut

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator modutu

Dr hab. in z. Leszek Plonecki prof. P Sk.

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku
przedmiotow

przedmiot specjalno sciowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

przedmiot obowi gzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zaje¢

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

Semestr 6smy

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

Semestr letni

Wymagania wstepne

Podstawy robotyki , Roboty przemystowe
(kody modutéw / nazwy modutow)

Egzamin nie
9 (tak / nie)
Liczba punktow ECTS 3
Forma wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne

prowadzenia zaj ¢é

w semestrze -

- 18 - -




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

wyjs¢ oraz funkcji

z wykorzystaniem

Celem modutu jest nauka pisania programéw dla robotow przemystowych z uzyciem wejs¢ i
sterujgcych przeptywem programu,

jezykow

Cel stosowanych w robotach wykorzystywanych podczas zaje¢ laboratoryjnych (jezyki AS, KRL,
modutu | KAREL, RAPID). Celem jest takze zapoznanie studentow z przyktadowym Srodowiskiem
symulacji pracy robota i jego zaletami.
(3-4 linijki)
Svmbol Fo:jma . odniesienie odniesienie do
e);zqktg Efekty ksztatcenia prov;z;' nga do efektow efektow
Zale kierunkowych obszarowych
(w/clliplinne)
Potrafi  skalibrowa¢ palnik spawalniczy oraz K_W22 T1A W03
poprawnie zaprojektowac $ciezke spawalniczg jako K_U30 T1A _U14
U_O1 | przyktad zadania dla robota przemystowego. lab K_U31 T1A_U16
InzZA_UO06
InzZA_UO08
Zapoznaje sie z systemem wejSC i wyjsC robota K_U29 T1A_U14
przemystowego. Potrafi uzy¢ ukladu wejsc i wyjs¢ w T1A U16
U_02 | programie robota. Poznaje podstawowe protokoty lab InzA_U06
przesylu danych pomiedzy robotem a urzadzeniami InzA_U08
peryferyjnymi.
Wie jak zarzadza¢ przeptywem programu (petle i K_U29 T1A_UO0O7
instrukcje warunku). K_U18 T1A U14
U_03 lab KS_U02_A |[T1A _U16
P InzZA_UO06
InzA_U08
Poznaje podstawy programowania w trybie K_U18 T1A U07
uzytkownika zaawansowanego z wykorzystaniem K_U29 T1A_U14
U_04 | jezykéw KRL, RAPID, AS, KAREL. lab KS_UOZ_A | T1A_U16
P InzZA_UO06
InzA_U08
Poznaje specyfike programowania przy K_U29
wykorzystaniu réznych ukladéw wspdtrzednych K_U30 T1A_U14
U_05 | (programowanie geometryczne) lab KS_U0Z2_A |T1A_U16
P InzA_U06
InzZA_U08
Pisze proste programy symulujgce zadania robota K_U29 T1A_U14
U og | (NP-  paletyzacja,  wycinanie elementow) z lab K_U31 T1A _U16
- wykorzystaniem interfejsu uzytkownika InzA_U06
zaawansowanego dla robota przemystowego. InzA_U08
Wykorzystuje systemy wizyjne w zadaniach KS_U02_A |T1A_U14
sterowania robotem przemystowym P T1A_U16
U_07 lab )
InzA_U06
InzA_U08
. . . T1A_ KO3
Potrafi uczestniczy¢ w pracy zespotu, przyjmujac w lab K K04
K 01 S _
- nim rézne role. T1A K04
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztalcenia w zakresie wykiadu
Nr Tresci ksztatcenia Odniesienie
wyktadu do efektow




ksztalcenia
dla modutu
2. Tresci ksztalcenia w zakresie ¢wiczen
Odniesienie
N’r za)gc Tresci ksztalcenia do efEktO\.N
éwicz. ksztalcenia
dla modutu
3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
Nr zajeé . . do efektow
lab. Tresci ksztalcenia ksztalcenia
dla modutu
1 Ukfady wejs¢ i wyjsC robota KUKA KR 15/2. Pisanie programéw z ich | U_02
wykorzystaniem. Wprowadzenie do zarzadzania przeptywem programu (petle | U_03
i instrukcje warunku). K_01
2 Programowanie robota KUKA w trybie uzytkownika zaawansowanego. | U_03

Programowanie robota z wykorzystaniem zmiennych uktadéw wspédtrzednych | U_04
(programowanie geometryczne). Wprowadzeni do typdw i struktur danych | U_05

robota. Programy symulujgce paletyzacje i wycinanie elementow. E_gf
3 Programowanie robota robota przemystowego z wykorzystaniem interfejsu K:Ol

uzytkownika zaawansowanego. Opis interfejsu programatora (FlexPendent). | U_02
Budowa wewnetrzna kontrolera. Definiowanie narzedzi i uktadéw pracy. Opis | U_06

uktadu bezpieczefistwa. K_01

4 Definiowanie wspéirzednych narzedzi (Tools Define) i ukladéw roboczych | U_04
(WorkObjects) dla robota KUKA. Opis masteringu zerowego i pokolizyjnego | U_05

robota. U _06

K 01

5 Kalibracja narzedzia symulujgcego palnik spawalniczy. Programowanie | U_01
$ciezek spawalniczych . K 01

6 Programowanie robota spawalniczego z uwzglednieniem toru jezdnego i | U_01
obrotnika dla wypracowania $ciezek spawalniczych. K_01

7 Sterowania robota przemystowego z wykorzystaniem sieci ETERNET. U-02
K 01

8 Programowanie robota przemystowego z uwzglednieniem przerwan. U _02
K 01

9 Sterowanie robotem przemystowym z wykorzystaniem systemu wizyjnego u_o07
K 01

4. Charakterystyka zadan projektowych
5. Charakterystyka zadan w ramach innych typow zaje¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadarn projektowych, laboratoryjnych, itp.)

Wstepna ocena umiejetno$ci studenta sprawdzana podczas zaliczenia przed przystgpieniem
U_01 |do wykonywania ¢wiczenia,

do ocena jakosci sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych,

U_07 |zaliczenie sprawdzianu w formie pisemnej na koniec semestru.

K 01 |Ocena aktywnos$ci studenta przy wykonywaniu ¢wiczen laboratoryjnych,




D. NAKEAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

: o obci azenie
Rodzaj aktywno $ci studenta
1 | Udziat w wyktadach
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 18h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 8h
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezpo s$rednim udziale nauczyciela 24h
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, kt6r g student uzyskuje na zaj eciach
wymagaj acych bezpo sredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow
14 | samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 32h
15 | Wykonanie sprawozdan 22h
15 | Przygotowanie do kolokwium koricowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta Zf’rpa)
21 | Liczba punktéw ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 2
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obci gzenie prac g studenta | 78h
23 Punkty ECTS za modut 3
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naklad pracy zwi gzany z zajeciami o charakterze praktycznym 78h
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktow ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach zaj e¢ o
charakterze praktycznym 3

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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