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EFEKTY UCZENIA SIE
Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Student posiada uporzgdkowang wiedze w zakresie
WO1 klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu MiBM1_W04
matematycznego, zasad dziatania oraz programowania MiBM1_W02
robotéw manipulacyjnych.
Wiedza S_tu_dent posiada i rozumie w podstawowym s_to_pnlu teo- MiBM1_W04
W02 |rie i metody w zakresie budowy, zastosowania i stero- .
. . 4 - . MiBM1_W09
wania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki.
Student posiada uporzagdkowang wiedze na temat wy- .
. ; : MiBM1_W04
W03 | branych systemow zabezpieczen stosowanych w auto- .
) MiBM1_W017
matyce i robotyce.
Student posiada podstawowe umiejetnosci eksploata- .
o . g . MiBM1_U02
uo1 cyjne i operatorskie przemystowych robotéw manipula- . -
d MiBM1_U04
cyjnych. -
Umieietnosci U02 Student potrafi utworzy¢, przetestowacé i uruchomic pro- MiBM1_U12
1¢ gram ruchu dla manipulatora przemystowego. MiBM1_UQO3
Student potrafi zaplanowa¢, przygotowacé i przeprowa-
U03 | dzi¢ symulacje dziatania prostych stanowisk zrobotyzo- MiBM1_U12
wanych.
Student jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wie-
KO1 dzy oraz koniecznosci podnoszenia kwalifikacji zawodo- MiBM1_KO01
. wych (poprzez studia drugiego i trzeciego stopnia, studia MiBM1_KO03
Kompetencje dvol K d
spoleczne podyplomowe, kursy zawo owe?. . _ .
Student ma $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace MiBM1_KO01
K02 |wilasng i zespolu, a takze jest gotowy podporzadkowaé MiBM1_KO03
sie zasadom pracy zespotowej. MiBM1_KO04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé”

Tresci programowe

wykfad

Wstep do programowania robotéw przemystowych, opis potozenia i orientacji efektora
w przestrzeni roboczej manipulatora, zastosowania robotéw przemystowych, wykorzy-
stanie srodowisk symulacyjnych w programowaniu pracy robotéw.Omdwienie podsta-
wowych zasad programowania robota przemystowego, w tym: budowy sprzetu i opro-
gramowania sterownika, zasad recznego sterowania i uruchamiania programu, kali-
bracji narzedzia na rézne sposoby, trybéw pracy sterownika, kalibracji manipulatora,
osobliwosci kinematyczne, polecenia ruchu i ich parametry, doktadne i przyblizone
rozmieszczenie oraz planowanie ruchu w przestrzeni kartezjahskiej. Praca robotow w
przestrzeni, zapobieganie blokowaniu obszaréw. Problematyka komunikacji z urza-
dzeniami zewnetrznymi za pomocg sygnatéw wejscia/wyjscia. Zastosowanie robotéw
w przemysle, elementy stanowisk zrobotyzowanych i bezpieczenhstwo na stanowisku
zrobotyzowanym.Demonstracja przyktadowych programoéw produkcyjnych.

laboratorium

Sterowanie robotem przemystowym w trybie recznym z réznymi uktadami wspétrzed-
nych. Kalibracja narzedzia i systemu robotycznego. Interakcja miedzy urzgdzeniami
zewnetrznymi. Testowanie ruchu z przyblizonym umiejscowieniem. Programowanie
operacji zbierajgcych i upuszczajgcych. Programowanie robotéw off-line z wykorzy-
staniem systemu symulacyjnego. Programowanie wymiany i transmisji sygnatow ste-
rujgcych. Tworzenie programu produkcyjnego dla stanowiska zrobotyzowanego.
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Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczy¢ )
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01 X X
wo02 X X
w03 X X
uo1 X X
uo2 X X
uo3 X X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . - .
. sk Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. Poz ne zaliczenie koncowego egzaminu. Uzyskanie co
wyktad egzamin ytyw oo og 9za y
najmniej 50 % punktow
. . . Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zajeé¢. Ocena koncowa
laboratorium zaliczenie z oceng . ! .
jest srednig arytmetyczna.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

.. Jed-
Obciazenie studenta nostka
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|p|swcjL|P|S h
© | studiow 15 30 9 18

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 4 2 h
Razem przy bezposrednim udziale

& nauczyciela akademickiego o1 33 £
Liczba punktéw ECTS, ktéorg student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2 1,3 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

5. studenta 49 67 h
Liczba punktow ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 2 2,7 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami

% o charakterze praktycznym 67 67 .

PI’G_I:"M.‘ Lostosowanie ksztalcennT w Politeciinice
schinalogy Swigtokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki”
£t nr FERS.01,05-]P.08-0234/23
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Liczba punktéw ECTS, ktérg student
8. | uzyskujew ramach zajeé o charakte- 2,7 2,7 ECTS
rze praktycznym

Sumaryczne obciazenie praca stu- 100 100

9. denta h
10. Punkty ECTS za n.10du.t N 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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