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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#-S1-AiR-AP-607
Nazwa przedmiotu Roboty przemystowe
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Industrial Robots
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 stacjonarne

Zakres automatyka przemystowa

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Leszek Ptonecki prof. PSK.

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 6

Wymagania wstepne Podstawy robotyki, Roboty przemystowe
Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 2

Forma wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajec¢

Liczba godzin
w semestrze

30




EFEKTY UCZENIA SIE

. Symbol . Odniesiepie do
Kategoria Efekty ksztatcenia efektow
efektu kierunkowych
Potrafi skalibrowa¢ palnik spawalniczy. Orientuje sie jak | AIR1_W22
U_01 |poprawnie zaprojektowac Sciezke spawalnicza. AiR1_U30
AiR1_U31
Zapoznaje sie z systemem wejs$¢ i wyj$¢ robota przemy- | AiR1_U29
U 02 stowego. Potrafi uzy¢ uktadu wejs¢ i wyjs¢ w programie
- robota. Poznaje podstawowe protokoty przesytu danych
pomiedzy robotem a urzadzeniami peryferyjnymi.
U 03 Wie jak zarzadza¢ przeptywem programu (petle i in- A@Rl_UZQ
- strukcje warunku). AiR1_U18
Poznaje podstawy programowania w trybie uzytkownika |AiR1_U18
U_04 |zaawansowanego. Orientuje sie w podstawach jezykow |AIR1_U29
Umiejetnosci KRL, RAPID, AS, KAREL. _
Wie jak pisa¢ programy korzystajac z definiowanych AIR1_U29
U_05 | wielu uktaddéw wspotrzednych (programowanie geome- | AiR1_U30
tryczne)
U 06 Opanowuje podstawowe struktury danych robotéw AIR1_U29
- przemystowych, potrafi z nich korzystac.
Pisze proste programy symulujace paletyzacje i wycina- | AiR1_U29
U_07 |nie elementdw z wykorzystaniem interfejsu uzytkownika |AiR1_U31
zaawansowanego dla robota przemystowego.
Ma rozeznanie w potrzebie pisania programéw z uzyciem | AiR1_W15
U os |Symulatora pracy robota. Pisze przy jego uzyciu proste AIR1_W20
- programy. AiR1_U14
AiR1 U29
Kompetencje K 01 Rozumie znaczenie zaawansowanych systeméw bezpie- | AiR1_KO01
spoteczne - czenstwa (bariery $wietlne, przyciski operatora itp.)

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

laboratorium

Kalibracja narzedzia symulujacego palnik spawalniczy. Programowanie $ciezek spa-
walniczych.

Uktady wejsc i wyj$¢ robota Kuka KR 15/2. Pisanie programdw z ich wykorzystaniem.
Wprowadzenie od zarzgdzania przeptywem programu (petle i instrukcje warunku).
Programowanie robota KUKA w trybie uzytkownika zaawansowanego. Programowa-
nie robota z wykorzystaniem zmiennych uktadéw wspdtrzednych (programowanie
geometryczne). Wprowadzeni do typdw i struktur danych robota. Programy symulu-
jagce paletyzacje i wycinanie elementow.

Wprowadzenie do programowania robota ABB IRB1600. Opis interfejsu programatora
(FlexPendent). Budowa wewnetrzna kontrolera. Definiowanie narzedzi i uktadéw pra-
cy. Opis uktadu bezpieczenstwa.

Pisanie programoéw przenoszacych przedmioty lub spawajgcych z wykorzystaniem
RobotStudio, programu symulujacego prace robota IRB1600

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
U01-U08 X X X
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma
zajec*

Forma zaliczenia

Warunki zaliczenia

laboratorium | zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium wstepne-
go i zaliczenie sprawozdania z poszczegdlnych cwiczen.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w C L P
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow - h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. -y 32 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktoérg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,3 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 18 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 0.7 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. . . 2,0 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 50 h
10, Punkty ECTS za n.10du't N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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