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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-S2-AiR-306

Nazwa przedmiotu Projektowanie efektoréw robotéw
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Designing robot grippers
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

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

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia stacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu dr inz. Pawel Laski

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot podstawowy
Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 3

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktéw ECTS 1
Forma wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajec¢

Liczba godzin
w semestrze

15




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Student potrafi dokonac¢ analizy i modelowania pracy
systemow technicznych (najczesciej urzadzen technolo-
gicznych i zautomatyzowanych systemoéw produkcyj-
U0l |nych); potrafi oceni¢ znaczenie i role programéw obiek- AiR2_UO05
towych w oprogramowaniu zadan warstw: technicznego
przygotowania produkcji, sterowania i zarzgdzania sys-
Umiejetnosci temow wytwarzania.

Student potrafi podejmujgc zadanie projektowania no-
woczesnych maszyn i urzgdzen realizowac je w sposob
uwzgledniajacy interdyscyplinarne podejscie do tego
zadania poprzez wykorzystanie uktadéw mechatronicz-
nych integrujacych poduktady mechaniczne, elektryczne,
hydrauliczne, pneumatyczne i informatyczne.

uo2 AiR2_UO07

Student ma swiadomos¢ roli spotecznej absolwenta
uczelni technicznej, a zwtaszcza rozumie potrzebe for-
mutowania i przekazywania spoteczenstwu, w szczegol-
Kompetencije KO1 nosci poprzez srodki masowego przekazu, informac;ji i
spoteczne opinii dotyczgcych osiggniec¢ techniki i innych aspektow
dziatalnosci inzynierskiej; podejmuje starania, aby prze-
kaza¢ takie informacje i opinie w sposéb powszechnie
zrozumiaty, z uzasadnieniem réznych punktéw widzenia

AIR2_KO07

TRESCI PROGRAMOWE

Forma Tresci programowe

zajeé”
1.Projekt efektora dedykowanego robotéw przemystowych — chwytaki mechaniczne,
podcisnieniowe i magnetyczne, przeglad rozwigzan konstrukcyjnych chwytakow —

projekt mechanizmy, napedy, uktady sensoryczne.

2.Projekt efektora, dobor struktury kinematycznej, analiza kinematyczna: zadanie
proste i odwrotne, modelownie 3D, planowanie toru i trajektorii ruchu chwytaka na-
rzedzia.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc x)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
uol X
uo2 X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo_rm’? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . . Oddanie projektu, uzyskanie co najmniej 50 pkt na 100 moz-
projekt zaliczenie z oceng liwych

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec



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 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 17 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 0,7 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 8 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 0.3 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- o5 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. g 1,0 ECTS
w ramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 25 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 1 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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