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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-N1-AiR-AP-703

Nazwa przedmiotu Automatyzacja technik wytwarzania
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Manufacturing Systems Automation
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia niestacjonarne

Zakres automatyka przemystowa

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr inz. Stanistaw Dziechciarz

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotow przedmiot specjalnosciowy
Status przedmiotu obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zajeé polski
Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 7
podstawy informatyki, naped i stero-
Wymagania wstepne wanie hydrauliczne i pneumatyczne,
podstawy konstrukcji maszyn
Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktow ECTS 4
Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢
Liczba godzin
w semestrze 9 18




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Student zna ogdlne zasady automatyzacji technik wy-
twarzania dla réznych form produkcji (wielkoseryjnej,
W01 |seryjnejijednostkowej), przestanki elastycznej automa- AiR1 W17
tyzaciji i robotyzacji oraz podstawy budowy elastycznych
i zrobotyzowanych systemdéw wytwarzania.

Student zna komponenty automatyzacji obrabiarek, sys-
temdw obrobkowych, systemow transportu i manipulacji
(roboty) oraz zna obrabiarki, urzgdzenia transportowe i
roboty wyposazone w komponenty automatyzacji dosto-
sowujgce je do wymaganh stawianych przy pracy w zau-
tomatyzowanych systemach wytwarzania.

w02 AIR1_W17

Student zna zasady budowy zautomatyzowanych sys-
temow wytwarzania zawierajgcych zautomatyzowane
Wiedza W03 podsystemy: podstawowych operacji technologicznych,

operacji manipulacji, operacji transportu, operacji dia-
gnostyki i nadzoru. Dotyczy przedmiotéw obrabianych i
narzedzi.

AIRL_ W17

Student zna funkcje petnione w zautomatyzowanym
systemie wytwarzania przez systemy sterowania: obra-
biarek, urzgdzen transportowych, robotéw; systemy dia-
gnostyki i nadzoru oraz nadrzedny systemu sterujacy i
nadzorujgcy prace catego zautomatyzowanego syste-
mu.

W04 AIR1_W17

Student zna obecny stan automatyzacji procesow wy-
twarzania i orientuje sie w najnowszych tendencjach
rozwoju automatyki i robotyki oraz zautomatyzowanych
systemow wytwarzania.

W05 AIR1_W20

Student potrafi zaprojektowa¢ wybrane komponenty
automatyzacji oraz elementy maszyn i urzgdzen dla
uktadéw automatyki, robotyki i zautomatyzowanych sys-
temow wytwarzania.

uo1 AIR1_U28

Student potrafi dobra¢ elementy wykonawcze (np. sitow-
niki, silniki) oraz urzgdzenia transportu i manipulacji wraz
z elementami sterujgcymi do wykonania okreslonego
Umiejetnosci zadania.

uo2 AiR1_U28

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

uo3 AiR1_UO02

Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu za-
U04 | dan projektowych dostrzegac ich aspekty systemowe i AiR1_UO07
pozatechniczne.

Student ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace
projektowe w obszarze automatyzacji proceséw wytwa-

Kompetencie K01 rzania, podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole AiR1_KO04
P ] i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane
spoteczne zadania

K02 | Student rozumie potrzebe doksztatcania sie w dziedzinie
automatyzacji i robotyzacji proceséw wytwarzania.

AIR1_KO1




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wyktad

1. Ogdlne zasady automatyzacji technik wytwarzania dla produkcji wielkoseryjnej,
seryjnej i jednostkowej. Przestanki rozwoju elastycznej automatyzacji wytwarzania,
struktura funkcjonalna elastycznych systemoéw wytwarzania, formy organizacji pro-
dukcji w zautomatyzowanych systemach wytwarzania, strategie organizacji produkcji.

2. Komponenty automatyzacji urzgdzen technologicznych w systemach obrébko-
wych, systemach transportu i manipulacji (roboty). Uktady napedowe: obrabiarek,
transportu i robotéw; uktady pomiarowe potozenia i przemieszczenia; uktady kodo-
wania palet i narzedzi; uktady sensoryczne w obrabiarkach, transporcie i robotyce.

3. Podsystem urzadzen technologicznych. Tokarki i centra tokarskie. Obrabiarki do
czesci korpusowych. Obrabiarki do obrébki Sciernej. Specyfikacja wymagan stawia-
nych urzadzeniom technologicznych przy pracy w systemach zautomatyzowanych.

4. Podsystem przeptywu materiatéw. Zautomatyzowany podsystem transportu
przedmiotéw: przenosniki, wézki szynowe, wozki bezszynowe, uktadarki. Podsystem
sktadowania, magazyny. Podsystem manipulacji. Podsystem przeptywu narzedzi.

5. Zrobotyzowane procesy wytwarzania. Robotyzacja proceséw spawalniczych, mon-
tazu, obrébki skrawaniem, odlewnictwa, przerdbki plastycznej, lakierniczych.

6. Sterowanie obrabiarek i sterowanie nadrzedne zautomatyzowanych systeméw
obrébkowych. Programowanie robotéw i zrobotyzowanych systemow wytwarzania.

7. Diagnostyka i nadzorowanie w zautomatyzowanych systemach obrobkowych i
zrobotyzowanych systemach wytwarzania. Ogoélna charakterystyka metod diagnosty-
ki technicznej. Nadzorowanie i diagnostyka obrabiarek i urzgdzen technologicznych.
Nadzorowanie narzedzi. Nadzorowanie i diagnostyka procesu obrébki i innych proce-
sow technologicznych. Przemystowe ukfady diagnostyki stanu narzedzi. Nadzorowa-
nie i diagnostyka doktadnosci przedmiotéw. Problematyka bezpieczenstwa pracy na
stanowiskach zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.

8. Tendencje rozwoju automatyki i robotyki oraz zautomatyzowanych systemow wy-
twarzania. Systemy inteligentne.

projekt

Student otrzymuje indywidualne zadanie w postaci sekwencji dziatan elementow
wykonawczych oraz ich obcigzenia. W ramach projektu student przedstawia koncep-
cje wykorzystania otrzymanego cyklogramu pracy (stowny opis dziatania uktadu) i
dokonuje syntezy ukfadu sterowania metodg jednostek taktujgcych. Po zaakcepto-
waniu przedstawionego opisu i zweryfikowaniu poprawno$ci dziatania uktadu stero-
wania przez prowadzgcego student dobiera potrzebne elementy z katalogéw firmo-
wych lub przygotowuje dokumentacje techniczng niezbedng do wykonania elemen-
téw w ramach specjalnego zamdwienia. Proces projektowania danego ukfadu student
przeprowadza nastepnie metodg jednostki krokowej, co pozwala na poréwnanie za-
stosowanych metod i sformutowanie wnioskéw. Realizacja projektu daje mozliwo$é
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 problemoéw technicznych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01- W05 X
uU01- Uo2 X
uo3 X
uo4 X
K01- K02 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo_rrr]? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu pisemne

go.

Przyjecie projektu w formie elektronicznej i papierowej po
projekt zaliczenie z oceng udzieleniu przez studenta satysfakcjonujgcych odpowiedzi
na zadane pytania.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
C L P
Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow - h
2. Inne (konsultacje, egzamin) 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. L 33 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,3 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 67 h
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 2,7 ECTS
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 67 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. ey 2,7 ECTS
w ramach zajeé¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie pracg studenta 100 h
10, Punkty ECTS za n.10du'% o 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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