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Kierunek studiow

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia niestacjonarne

Zakres

automatyka przemystowa

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr inz. Stanistaw Dziechciarz

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢

polski

Usytuowanie modutu w planie stu-
diéw - semestr

semestr 2

Wymagania wstepne

Automatyzacja proceséw wytwarzania, bazy da-
nych, podstawy technologii budowy maszyn,
programowanie w jezykach wyzszego poziomu

Egzamin (TAK/NIE)

NIE

Liczba punktéw ECTS 3

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢

Liczba godzin

w semestrze 9 9 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Student ma wiedze na temat potokéw materia-
towych, informacyjnych i energetycznych w
zautomatyzowanych systemach obrébkowych
(ZS0), ich identyfikacji i zwigzkow. Student
wie, ze potoki materialowe determinowane sg
przez procesy technologiczne. Student zna
metody projektowania proceséw technologicz-
nych obrobki (projektowanie wariantowe-
grupowanie, projektowanie generacyjne—
powierzchnie elementarne) oraz operaciji
przemieszczania i manipulacji dla potrzeb pro-
cesu projektowania ZSO.

wo1 AiR2_WO05

Student zna wymagania jakie powinny spetniac
obrabiarki, urzgdzenia technologiczne, urzg-
dzenia transportowe i roboty przy kwalifikaciji
W02 |do pracy w ZSO. Student ma wiedze na temat AiR2_W05
réznorodnosci rodzajow i typdw maszyn, urzg-
dzen i robotow, ktére mogg by¢ zakwalifikowa-
ne do pracy w ZSO.

Student ma wiedze na temat wyboru i formu-
towania charakterystycznych uogdélnionych
cech procesow technologicznych i urzgdzen
technologicznych, ktére powinny by¢ zapisane
w bazie danych. Wie jak zbudowa¢ model da-
nych, utworzy¢ dla modelu baze danych i za-
pewni¢ komunikacje z bazg uzytkownikom:
technologowi i projektantowi ZSO.

Wiedza

W03 AiIR2_WO05

Student ma podstawowg wiedze na temat me-
tod (algorytmow) wyboru urzadzen technolo-
W04 | gicznych z bazy oraz wiedze na temat kompo- AiR2_W05
nowania struktury ZSO. Ma podstawowg wie-
dze na temat systemdw ekspertowych.

Student ma podstawowg wiedze na temat sy-
mulacji przebiegu procesow produkcyjnych w
ZS0O w celu sprawdzenie efektywnosci zapro-
W05 | jektowanej struktury. Zna specjalistyczne pro- AiR2_WO05
gramy symulacyjne np. Taylor, Enterprise Dy-
namics, Vericut. Ma podstawowg wiedze na
temat oprogramowania.

Student ma podstawowg wiedze na temat sys-
W06 |temu sterowania procesami technologicznymi AiR2_WO05
w zautomatyzowanym systemie obrobkowym.

Student potrafi zaprojektowac¢ proces techno-
logiczny dla rodziny detali przewidzianych do
produkcji w ZSO i przedstawi¢ ten proces w
bazie danych.

Umiejetnosci uo1 AiR2_UO05




Student potrafi zbudowaé model danych dla
urzgdzen technologicznych przewidzianych do
pracy w ZSO i przedstawi¢ ten model w bazie
danych.

uo2 AiR2_U05

Student potrafi z uzyciem baz danych i odpo-
wiednich metod w tym informatycznych wybrac¢
urzagdzenia technologiczne i opracowac struk-
ture dla projektowanej ZSO.

uo3 AIR2_UO07

Student potrafi przeprowadzi¢ symulacje prze-
Uo4 | biegu proceséw produkcyjnych w zaprojekto- AiR2_U05
wanym ZSO.

Kompetencje
spoteczne

Student ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za
prace projektowe w obszarze automatyzaciji
proceséw wytwarzania, podporzgdkowania sie AiR2_K03
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpo- AiR2_K04
wiedzialnosci za wspdlnie realizowane zada-
nia.

K01

Student rozumie potrzebe doksztatcania sie w
dziedzinie automatyzacji i robotyzacji proceséw AiR2_KO01
wytwarzania.

K02

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wykfad

1. Ogolny problem projektowania zautomatyzowanych systeméw ob-
rébkowych. Modelowanie funkcjonalnej wspétzaleznosci potokéw ma-
teriatowych i informacyjnych, wynikajgcej z pracy wyposazenia techno-
logicznego przy realizacji alternatywnych procesow technologicznych.

2. Projektowanie proceséw technologicznych obrébki dla rodziny detali
przeznaczonej do obrobki w ZSO. Projektowanie wariantowe (grupo-
wanie), projektowanie generacyjne (powierzchnie elementarne). Wykaz
narzedzi i oprzyrzgdowania np. palety

3. Projektowanie operacji przemieszczenia i manipulacji z uwzglednie-
niem uchwytu i reorientacji, dla rodziny detali przeznaczonej do obrébki
w ZSO0. Okreslenie wymagan dla urzgdzen transportowych, robotow i
chwytakoéw.

4. Opis podstawowego wyposazenia technologicznego. Zestawienie
charakterystycznych parametrow obrabiarek i innych urzgdzen techno-
logicznych np. myjki, z podziatem na rodzaje i typy ze wzgledu na rea-
lizowane operacje technologiczne.

5. Opis urzadzen transportu i manipulacji. Zestawienie charaktery-
stycznych parametréw robotéw przenosnikéw i i wozkoéw transporto-
wych, z podziatem na rodzaje i typy ze wzgledu na realizowane ope-
racje technologiczne.

6. Budowa zintegrowanego modelu danych uwzgledniajgcego opis de-
tali, procesow technologicznych, obrabiarek, urzgdzen transportu i
manipulacji , narzedzi i oprzyrzgdowania oraz implementacja bazy da-
nych.




7. Wybrane metody wyszukiwania wyposazenia technologicznego dla
realizowanych procesow technologicznych uwzgledniajgce réwniez
inne kryteria projektowania lub rekonstrukcji systemu. Drgzenie da-
nych. Statystyczne metody uczace sie. Klasteryzacja. Teoria podo-
bienstwa.

8. Prezentacja metod wyboru wyposazenia technologicznego na przy-
ktadzie klasteryzacji. Algorytm klasteryzacji obiektéw stosowany przy
projektowaniu zautomatyzowanych systemow obrobkowych. Roz-
wigzanie zadan klasteryzacji metodami programowania matematycz-
nego: przeszukiwanie petne, programowanie dynamiczne, programo-
wanie catkowitoliczbowe.

Uogdlniony algorytm wyboru zestawu wyposazenia technologicznego,
kontrolnego i diagnostycznego metodg programowania catkowitolicz-
bowego.

9. Opis funkcji i stosowania programéw do symulacji produkcji w ZSO
na przykfadzie programow Enterprise Dynamics, ABB Robot Studio i
Taylor.

10. Budowa programu symulacyjnego dla zaprojektowanych struktur
wybranego wyposazenia technologicznego. Weryfikacja wyboru.

11. Podejmowanie decyzji w modelach zwigzku potokow. Blok podjecia
decyzji. Struktura potoku informacyjnego w zautomatyzowanym syste-
mie obrobkowym. Czas realizacji funkcji blokéw decyzyjnych. Tempo
pracy blokéw funkcyjnych. Czas pracy jednostki wyposazenia techno-
logicznego w systemie: struktura czasu pracy obrabiarki, struktura cza-
su pracy robota, czas pracy stanowiska wydajgcego i przyjmujgcego,
Ogdlny formuta czasu wyprodukowania jednostki wyrobu w zautoma-
tyzowanym systemie obrobkowym.

12. Funkcjonalny model zwigzku potokdéw materiatowych i informacyj-
nych wynikajgcy z pracy wyposazenia technologicznego systemu.

13. Zarys sterowania procesami technologicznymi w zautomatyzowa-
nym systemie obrobkowym. Podstawowe wymagania stawiane syste-
mowi sterowania. Wymagania odniesione do funkcji systemu. Wyma-
gania odniesione do oprogramowania. Struktura systemu sterowania.
Procedury sterowania. Modelowanie potokéw informacyjnych. Okre-
Slenie podstawowych parametréw sprzetu komputerowego i oprogra-

mowania.

14. Zarys hierarchicznego ekspertowego systemu kompletacji wyposa-
Zenia technologicznego dla ZSO. Baza wWIEDzY wyboru wyposazenia
technologicznego, kontrolnego i diagnostycznego. Wspétpraca i komu-
nikowanie sie z systemem przez projektanta ZSO i inzyniera wiedzy.

15. Przykfady realizacji ZSO dla wybranych procesow wytwarzania.

¢éwiczenia

1. Projektowanie proceséw obrébki dla rodziny detali typu watek lub
korpus w ZSO. Modele danych.

2. Projektowanie procesow transportu i manipulacji dla rodziny detali
typu watek lub korpus w ZSO. Modele danych.

3. Wybor obrabiarek dla opracowanego procesu technologicznego.

4. Wybor urzgdzen transportu i manipulacji dla opracowanego procesu
technologicznego.

5. Projektowanie struktury ZSO.

6. Baza danych dla wspomagania procesu projektowania ZSO.

4




7. Symulacja pracy zaprojektowanego ZSO

projekt

Wybrane zagadnienia procesu projektowania zautomatyzowanych sys-
temow obrobkowych:

1. Model danych i baza danych wybranej grupy obrabiarek dla potrzeb
komputerowego wspomagania projektowania ZSO.

2. Model danych i baza danych robotéw dla potrzeb komputerowego
wspomagania projektowania ZSO.

3. Projekt procesu technologicznego obrébki rodziny detali osiowo sy-
metrycznych przewidzianych do obrébki w ZSO.

4. Projekt bazy danych procesow technologicznych obrobki detali osio-
wo-symetrycznych dla potrzeb projektowania ZSO.

5. Projekt procesu przemieszczenia i manipulacji dla obrébki rodziny
detali osiowo symetrycznych przewidzianych do obrobki w ZSO.

6. Projekt zastosowania metod wyszukiwania z bazy danych obrabia-
rek dla obrébki detali typu korpus.

7. Projekt budowy modelu symulacyjnego i przeprowadzenie symulacji
obrébki rodziny detali w ZSO o znanej strukturze.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol
efektu

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )

Egzamin

Egzamin

: Kolokwium
ustny pisemny

Projekt Sprawozdanie Inne

WO01- W15

X

uo1

u02-u04

K01

K02

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.m]f Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z zaliczenia pisemne-
wykfad zaliczenie z oceng g0
- . . . Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwiéw w trakcie
¢wiczenia zaliczenie z oceng zajoc
Przyjecie projektu po udzieleniu przez studentéw (jezeli

projekt zaliczenie z oceng projekt realizowany jest przez grupe 2-3 osobowg) satysfak-

cjonujgcych odpowiedzi na zadane pytania.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
w C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw . . h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 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 42 h

6. Liczba punktéw E(_'JTS, _ktc')rq student uzyskuje 17 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte-

7. 50 h
rze praktycznym

8 Liczba punkt_év'v ECTS, ktora student uzyskuje 2.0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym

9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 75 h

10, Punkty ECTS za n'10du.% N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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