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Nazwa przedmiotu
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Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Basics of Robots Programming

Obowigzuje od roku akademickiego
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USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

Ogélnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr inz. Dawid Pietrala

Zatwierdzit

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 4

studiow - semestr

studia niestacjonarne |4

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktow ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wyktad ¢wiczenia | laboratorium projekt inne
. . studia
Liczba godzin stacjonarne: 30
w semestrze studia 18
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE

Unie Europejska LA

Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

W01

Ma wiedze w zakresie metodyk, sposobdw i technik
programowania robotéw przemystowych, rozumie
strukture programu.

AiR1_WO08

wo2

Ma uporzgdkowang, zaawanasowang wiedze w zakresie
budowy, eksploatacji i wstepnej konfiguracji systemow
sterowania robotéw przemystowych, zna sposoby
stuzgce uruchomieniu robota przemystowego.

AIR1_W10

W03

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie Sposobow i
mozliwosci programowania uktadéw sterowania robotéw
przemystowych, orientuje sie w obecnym stanie oraz
najnowszych trendach rozwojowych ukfadow
robotycznych, wiedze w zakresie systemow sterowania i
elementdow wykonawczych robotéw przemystowych,
rozumie sposob programowania on-line i off-line.

AIR1_W11

Umiejetnosci

uo1

Potrafi opracowa¢ i zastosowa¢ metody i modele
matematyczne, a takze symulacje komputerowe do
analizy i oceny dziatania systemow robotycznych, potrafi
planowac¢ i przeprowadzaé¢ eksperymenty, w tym pomiary
i symulacje komputerowe, interpretowac¢ uzyskane wyniki
i wycigga¢ wnioski, potrafi uzyé do formutowania i
rozwigzywania zadan inzynierskich metody analityczne,
symulacyjne oraz eksperymentalne.

AIR1_U06

uo2

Potrafi postuzy¢ sie wiasciwie dobranymi srodowiskami
programistycznymi, potrafi utworzyé i modyfikowac
programy interpretowane przez uktad sterowania robota
przemystowego.

AiR1_UO07

uo3

Potrafi w podstawowym zakresie programowac roboty
przemystowe oraz dodatkowe urzgdzenia peryferyjne dla
realizacji okreslonych zadan i okre$lonej technologii, umie
obstuzy¢ uktad we-wy.

AR1_U14

Kompetencje
spoteczne

K01

Jest gotdéw do petnienia ré6l zawodowych zwigzanych z
programowaniem, uruchamianiem i eksploatacjg robotow
przemystowych, przestrzegania zasad bezpieczenstwa i
zasad etycznych, dba o dorobek i tradycje zawodu.

AIR1_K06

K02

Jest gotodw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy, potrafi
korzysta¢ z instrukcji serwisowych, potrafi wspétpracowac
z dziatami wsparcia technicznego.

AiR1_KO01
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

laboratorium

Bezpieczenstwo pracy przy i z robotem - procedury bezpiecznej pracy podczas
programowania i pracy automatycznej, uktad E-STOP. Zapoznanie sie z budowg robota
przemystowego w tym z uktadem sterowania (uktady falownikowe, komputer centrainy,
moduty we-wy) oraz z uktadem wykonawczym (ukfad kinematyczny, rodzaje potgczen
ruchomych, przektadnie, serowonapedy, resolwery). Budowa panelu operatora i jego
funkcje. Opcje programistyczne dostepne w menu systemu sterowania na poziomie
operatora. Tworzenie szablonéw i archiwizacja programoéw. Poruszanie manipulatorem
przy pomocy przyciskéw kierunku i za pomocga (uktady wspétrzednych, ruchy osiami
manipulatora w trybie pracy recznej, wykonywanie programu). Wyznaczanie ukladow
wspotrzednych (narzedzia i bazy). Mastering robota. Programowanie $ciezki pracy
robota — ruchy punkt- punkt, liniowy oraz tuk. Reczne i programowe sterowanie
sygnatami cyfrowymi. Podstawowe komendy logiczne. Parametryzacja instrukcji ruchu.
Wykonywanie programu w trybie pracy recznej i automatycznej.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamln Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
w02 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
uo3 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma
zajec

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

laboratorium

Pozytywne zaliczenie kohcowego kolokwium. Uzyskanie co

zaliczenie z oceng najmniej 50 % punktow.
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Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta Jeﬂ:rs
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WiC|LIPIS|W|CJL]P]S h
’ studiow 30 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 32 20 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,28 0,8 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 18 30 h
Liczba punktow ECTS, ktérg student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,72 1,2 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami
s o charakterze praktycznym 30 30 0
Liczba punktow ECTS, ktdra student
8. | uzyskujew ramach zaje¢ o 2 2 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obciagzenie praca
S studenta 50 50 h
10. Punkty ECTS za n'mdu'l N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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