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Forma A . . . .
prowadzenia zajeé wykitad ¢wiczenia laboratorium projekt inne
w semestrze 15 - - 30




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Zapoznanie studentéw ze wspoétczesnymi metodami automatyzacji technik wytwarzania
(ATW). Szczegdlng uwage zwrocono na automatyzacje procesdw w przemysle budowy

Cel maszyn, realizowang przez elastyczne i zrobotyzowane systemy produkcyjne. Studenci
modutu ; o . : o ; ;
uzyskajg réwniez podstawowag wiedze na temat budowy, dziatania i projektowania
komponentéw zautomatyzowanych systemow wytwarzania.
Forma. odniesienie do odniesiepie
S);?kl:ﬁl Efekty ksztatcenia prov::_dzéenla efektow :t?si?ttv)v::
e (W/é/V;;inne) kierunkowych h y
Student zna ogo6lne zasady automatyzacji technik
wytwarzania dla réznych form  produkgiji
W 01 (wielkoseryjnej, seryjnej i jednostkowej), przestanki wyklad K_W17 T1A_WO03
- elastycznej automatyzacji i robotyzaciji oraz KS_WO02_AP | T1A_WO07
podstawy budowy elastycznych i zrobotyzowanych
systemow wytwarzania.
Student zna komponenty automatyzaciji
obrabiarek, systeméw obrdobkowych, systemow
transportu i manipulacji (roboty) oraz zna
obrabiarki, urzgdzenia transportowe i roboty K_W17
w_02 wyposazonie w  komponenty automatyzaciji wykiad KS_WO02_AP Hﬁ—wgg
dostosowujgce je do wymagan stawianych przy -
pracy w zautomatyzowanych  systemach
wytwarzania.
Student zna zasady budowy zautomatyzowanych
systemow wytwarzania zawierajgcych
zautomatyzowane podsystemy: podstawowych K_W17
w_03 operacji technologicznych, operacji manipulacji, wykiad KS_WO02_AP Eﬁ—wgg
operacji transportu, operacji diagnostyki i nadzoru. -
Dotyczy przedmiotow obrabianych i narzedzi.
Student zna funkcje petnione w
zautomatyzowanym systemie wytwarzania przez
systemy sterowania: obrabiarek, urzadzen K W17
W_04 | transportowych, robotéw; systemy diagnostyki i|wyktad KS W02 AP T1A_WO03
nadzoru oraz nadrzedny systemu sterujgcy i - - T1A_WO07
nadzorujgcy prace  catego zautomatyzowanego
systemu.
Student zna obecny stan automatyzacji procesow
wytwarzania i orientuje sie w najnowszych
W_05 tendencjach rozwoju automatyki i robotyki oraz wykiad K_W20 T1A_W05
zautomatyzowanych systemow wytwarzania.
Student potrafi zaprojektowa¢ wybrane T1A_U14
komponenty automatyzacji oraz elementy maszyn i : T1A_U16
u_o1 urzadzen dla ukladéw automatyki, robotyki i projekt K_U28 InzA_U06
zautomatyzowanych systemow wytwarzania. InzZA_UQ08
Student potrafi dobraé¢ elementy wykonawcze (np. T1A_U14
sitowniki, silniki) oraz urzgdzenia transportu i . T1A_U16
u_02 manipulacji wraz z elementami sterujgcymi do projekt K_U28 InzA_UQ06
wykonania okre$lonego zadania. InzA_U08
Student potrafi pracowa¢ indywidualnie i w
zespole; umie oszacowaé czas potrzebny na
u_o3 realizacje zleconego zadania; potrafi opracowac i | projekt K_U02 T1A_UO02
zrealizowaé harmonogram prac zapewniajgcy
dotrzymanie terminéw
U_04 Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu projekt K_U07 T1A_U07

zadan projektowych dostrzegaé ich aspekty




systemowe i pozatechniczne.

Student ma sSwiadomos¢é odpowiedzialnosci za
prace  projektowe w obszarze automatyzacji

. ) . X T1A_KO03

K 01 proceséw wytwarzania, podporzqdkowama sie Wyk%ad K K04 T1AKO4

- zasadom pracy w zespole i ponoszenia | projekt - -
odpowiedzialno$ci za wspoinie realizowane
zadania.

Student rozumie potrzebe doksztatcania sie w wykiad
K_02 dziedzinie automatyzacji i robotyzacji proceséw YK Kt K_KO01 T1A_KO1
wytwarzania. proje
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztalcenia w zakresie wyktadu
Odniesiepie
wylr(‘ll; du Tresci ksztatcenia I?:z:af?cketg‘in;
dla modutu

1 Ogolne zasady automatyzacji technik wytwarzania dla produkgji
wielkoseryjnej, seryjnej i jednostkowej.Przestanki rozwoju elastycznej
automatyzacji wytwarzania, struktura fukcjonalna elastycznych systemow w_01
wytwarzania, formy organizacji produkcji w zautomatyzowanych systemach
wytwarzania, strategie organizacji produkciji.

2 Komponenty automatyzacji urzadzen technologicznych w systemach
obrobkowych, systemach transportu i manipulacji (roboty). Ukifady napedowe:
obrabiarek, transportu i robotéw; ukfady pomiarowe potozenia i w_01
przemieszczenia; uktady kodowania palet i narzedzi; uktady sensoryczne w
obrabiarkach, transporcie i robotyce.

3 Podsystem urzgdzen technologicznych. Tokarki i centra tokarskie. Obrabiarki W 02
do czesci korpusowych. Obrabiarki do obrébki $ciernej. Specyfikacja U 01
wymagan stawianych urzadzeniom technologicznych przy pracy w systemach K 01
zautomatyzowanych. —

4 Podsystem przeptywu materiatéw. Zautomatyzowany podsystem transportu W 03
przedmiotéw: przenosniki, wézki szynowe, wozki bezszynowe, uktadarki. U 02
Podsystem sktadowania, magazyny. Podsystem manipulacji. Podsystem K 01
przeptywu narzedzi. —

5 Zrobotyzowane procesy wytwarzania. Robotyzacja proceséw spawalniczych, W 04
montazu, obrébki skrawaniem, odlewnictwa, przerobki plastycznej, U 03
lakiericzych -

6 Sterowanie obrabiarek i sterowanie nadrzedne zautomatyzowanych systeméw W 04
obrobkowych. Programowanie robotéw i zrobotyzowanych systemow U 03
wytwarzania -

7 Diagnostyka i nadzorowanie w zautomatyzowanych systemach obrébkowych i
zrobotyzowanych systemach wytwarzania. Ogoélna charakterystyka metod
diagnostyki technicznej. Nadzorowanie i diagnostykaobrabiarek i urzadzen
technologicznych. Nadzorowanie narzedzi. Nadzorowanie i diagnostyka wW_04
procesu obrébki i innych proceséw technologicznych. Przemystowe ukfady K_02
diagnostyki stanu narzedzi. Nadzorowanie i diagnostyka dokfadnosci
przedmiotéw. Problematyka bezpieczeAstwa pracy na stanowiskach
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.

8 Tendencjach rozwoju automatyki i robotyki oraz zautomatyzowanych W_05
systemow wytwarzania. Systemy inteligentne. u_03

K_02

2. Charakterystyka zadan projektowych
Student otrzymuje indywidualne zadanie w postaci sekwencji dziatarn elementow wykonawczych oraz
ich obcigzenia. W ramach projektu student przedstawia koncepcje wykorzystania otrzymanego
cyklogramu pracy (stowny opis dziatania uktadu) i dokonuje syntezy uktadu sterowania metoda
jednostek taktujgcych. Po zaakceptowaniu przedstawionego opisu i zweryfikowaniu poprawnosci
dziatania uktadu sterowania przez prowadzacego student dobiera potrzebne elementy z katalogow




firmowych lub przygotowuje dokumentacje techniczng niezbedng do wykonania elementéw w ramach
specjalnego zamoéwienia. Proces projektowania danego ukfadu student przeprowadza nastepnie
metoda jednostki krokowej, co pozwala na poréwnanie zastosowanych metod i sformutowanie
wnioskoéw. Realizacja projektu daje mozliwo$¢ wykorzystania zdobytej wiedzy w ramach wczesniej
zaliczonych przedmiotéw takich jak: naped i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne, podstawy
konstrukcji maszyn oraz uczy podejscia do kompleksowego rozwigzywania probleméw technicznych.

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia

Se‘;?kl:ﬁl (sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetno$ci — odwoftanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych,
itp.)
w_01 Koncowy sprawdzian pisemny
do Pytania i programy z petnego zakresu wiedzy objetego programem wyktadu. Ocena studenta
W_05 |uzalezniona od iloci zdobytych punktow.
W_01 |Sprawdzian pisemny czastkowy.
do Ocena uwzgledniana przy ocenie kohcowej.
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 biezgca kontrola postepéw w realizacji projektu
K 01 |Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych. Dyskusja w czasie zaje¢
K 02 |Projektowych.

D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci ::L c(;zf:::le
1 | Udziat w wyktadach 15h
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 10h
5 | Udziat w zajeciach projektowych 30h
6 | Konsultacje projektowe 10h
7 | Udziat w sprawdzianie koncowym z wyktadow 3h
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 68
akademickiego
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach 2,0 ECTS

wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego

11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 5h

12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen

13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow

14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoridw

15 | Wykonanie sprawozdan

15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium

17 | Wykonanie projektu lub dokumentac;ji 30h
18 | Przygotowanie do sprawdzianu koncowego z wyktadow 10h
19

20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 45h

21 | Liczba punktéw ECTS, ktdra student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy

2,0 ECTS




22 Sumaryczne obciazenie praca studenta 113h
23 Punkty ECTS za modut 4,0 ECTS
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 80
25 | Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje w ramach zaje¢ o 27 ECTS
charakterze praktycznym ’
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