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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zajec Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 6

studiow - semestr

studia niestacjonarne |7

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktéw ECTS 3
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium projekt inne

. . studia
Liczba godzin stacjonarne: 30 15
w semestrze studia

: . . 18 9
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
W01 Ma zz’aawansowana wiedze w zakresie programowania AIR1_W08
robotéw przemystowych.
Ma wiedze w najnowszych trendach rozwojowych
Wiedza automatyki i robotyki, w szczegdlnosci dotyczgcych

W02 |robotéw przemystowych. Posiada wiedze w zakresie AiR1_W11
programowania, konfiguracji, integracji, sterowania i
zastosowania robotéw przemystowych.

Umiejetnosci

Potrafi przygotowa¢ dokumentacje przeprowadzonego
zadania konfiguracji, integracji i oprogramowania
zrobotyzowanego systemu. Potrafi zaprezentowaé¢ wyniki
swojej pracy i wzig¢ udziat w dyskusiji na ich temat.

uo1 AiR1_UO03

Potrafi programowaé roboty przemystowe w stopniu
zaawansowanym, uwzgledniajagc takze konfiguracje
komunikacji i integracje z innymi urzadzeniami
przemystowymi sterujgcymi lub podrzednymi.

uo2 AiR1_U14

Kompetencje
spoteczne

Ma swiadomos$c¢ koniecznosci uzupetniania i poszerzania
wiedzy z zakresu robotyki ze wzgledu na staty rozwdj
technologii oraz wprowadzanie na rynek nowych
urzgdzen przemystowych.

K01 AiR1_KO01

Ma swiadomos$¢ na temat specyfiki pracy w automatyce
K02 |przemystowej, zwlaszcza w zakresie programowania AiR1_KO06
robotéw przemystowych.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

Praktyczne aspekty integracji robotéw przemystowych z istniejgcymi systemami
automatyki przemystowej. Konfiguracji oraz integracji robotéw z programowalnymi
sterownikami logicznymi (PLC), co umozliwia efektywne zarzgdzanie i nadzér nad
procesami produkcyjnymi. Zagadnienia zwigzane z konfiguracjg oraz wykorzystaniem
sygnatéw systemowych w robotach przemystowych, ze szczegdlnym uwzglednieniem
sygnatow diagnostycznych, alarmowych oraz sterujgcych. Przyktady integracji robotéw
z systemami wizyjnymi, czujnikami oraz innymi urzgdzeniami peryferyjnymi, ktore
rozszerzajg mozliwosci zastosowania robotdw w réznych scenariuszach
produkcyjnych. Zaawansowane funkcje jezykéw programowania stosowanych w
robotach przemystowych w tym ABB, KUKA
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laboratorium

Program koncentruje sie na praktycznych aspektach integracji robotéw przemystowych
z systemami automatyki. W szczegdlnosci obejmuje integracje robotéow z
programowalnymi  sterownikami logicznymi (PLC), konfiguracje interfejsow
komunikacyjnych oraz implementacje logiki sterowania w architekturach nadrzednych.
Zagadnienia obejmujg takze zapoznanie i konfiguracje sygnatdw systemowych w
robotach przemystowych, w tym sygnaty diagnostyczne, alarmowe i sterujgce. Ponadto
tresci dotyczg konfiguracji wybranych sieci przemystowych w robotach z urzgdzeniami
nadrzednymi lub podrzednymi, np. integracje z systemem wizyjnym lub innymi
urzadzeniami, a takze stosowanie zaawansowanych funkcji jezyka programowania
wykorzystywanych robotéw w laboratorium (np. ABB, KUKA lub inne).

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
Wo2 X
uo1 X X
uo2 X
K01 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . R .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Pozytywne zaliczenie kolokwium koncowego. Uzyskanie co
wykfad zaliczenie z oceng

najmniej 50% punktow.

laboratorium

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢ oraz/lub

zaliczenie z oceng odpowiedzi ustnej. Uzyskanie 50% wymaganych punktow.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jeﬂ(":s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|pisiwjicjL|P|S h
’ studiow 30 15 18 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
- Politechnika SW\ tokrzvska }':'ro-jekt,,Dost_os.owanie ksztatcenia w Po_.'r'technice . Wydziat Mechatroniki
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Razem przy bezposrednim udziale 49 31
nauczyciela akademickiego

Liczba punktow ECTS, ktdrg student
uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,96 1,24 ECTS
nauczyciela akademickiego

Liczba godzin samodzielnej pracy

studenta 26 44 h
Liczba punktow ECTS, ktdrg student

uzyskuje w ramach samodzielnej 1,04 1,76 ECTS
pracy

Naklad pracy zwigzany z zajeciami 25 25 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktow ECTS, ktéra student
uzyskujew ramach zajeé o 1 1 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca

studenta 75 75 h
10. Punkty ECTS za n.10du.l N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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