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Opis zajec:
W ramach przedmiotu zostang omoéwione podstawowe elementy i uktady wykonawcze oraz narzedzia sprzetowe i programowe niezbedne do
programowania robotéw przemystowych.

Cele dydaktyczne:

Uzyskanie przez studenta podstawowej wiedzy w zakresie budowy i funkcjonowania robotéw przemystowych.

Uzyskanie ogéinej wiedzy z zakresu podstaw programowania typowych elementéw i uktadéw aplikacyjnych stosowanych w robotyce.

Uzyskanie umiejetnosci w zakresie obstugi i wykorzystania podstawowych uktadéw pomiarowych, wyszukiwanie informacji na temat rozwigzan
prostych probleméw funkcjonalnych oraz umiejetnosci testowania i usprawniania prostych uktadéw aplikacyjnych, interpretowania uzyskanych wynikow

Uzyskanie kompetencji w okreslaniu sposobéw postgpowania w trakcie wykonywania prostych pomiaréw i ich weryfikacji

Metody dydaktyczne: Metody oceniania:

MP1 |wykiad informacyjny MO1 |test kontrolny

MC1 |¢éwiczenie praktyczne MO2 |sprawozdanie z ¢wiczen
MS1 |wyktad problemowy

ME1 |pokaz

Laboratorium

L1 Wprowadzenie do narzedzi programowania robotéw przemystowych.

L2 Budowa i funkcjonowanie uktadéw sterowania robotem.

L3 Uktady wspotrzednych i metody przemieszczen ramienia robota.

L4 Tryby pracy robota i uklady zabezpieczen.

L5 Uruchamianie programu i tworzenie projektéw.

L6 Projektowanie stanowiska zrobotyzowanego.

L7 Tworzenie programu i deklaracja zmiennych.

L8 Uruchamianie i edycja programéw. Obstuga programatora recznego.

Literatura podstawowa

1 Morecki A., Knapczyk J.: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw. WNT 1999

2 Szkodny T.: Modelowanie i symulacje ruchu manipulatoréw robotéw przemystowych. Zeszyty Naukowe PS 2004.

3 Kuka System Software - instrukcja obstugi i programowania robota.

4 FanucRobotics - kurs podstawowy obstugi i programowania sterownika.

5 Kawasaki - instrukcja obslugi i programowania robota.

Literatura uzupetniajaca

Warunki zaliczenia
Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie pozytywnej oceny z kartkéwek sprawdzajgcych przygotowanie do zaje¢ (min. 51% poprawnych
odpowiedzi) oraz wykonanie éwiczen laboratoryjnych.

Obcigzenie praca studenta
Studia stacjonarne/niestacjonarne

Forma pracy studenta Laboratorium Suma

Zajecia z bezposrednim udziatem nauczyciela 309 169 30¢g 16 g
Zapoznanie sie z literaturg przedmiotu 3g 39
Przygotowanie sie do zaje¢ 29 29
Przygotowanie sie do kolokwiow
Realizacja zadanych éwiczen i zadan 29 29
Przygotowanie sprawozdania z éwiczen 29 29
Przygotowanie projektu / pracy
Przygotowanie sie i udziat w egzaminie

3049 259 309 259

Efekty uczenia sie KEK Tresci ksztatcenia Metody dydaktyczne M. oceniania

Zna podstawowe narzedzia do projektowania K_WO03| L1-L8 MP1,MC1 MO1,M02
stanowisk zrobotyzowanych i programowania
robotéw przemystowych.
Zna podstawowe techniki wyznaczania K_WO05| L1-L8 MP1, MC1 MO1,M02

wspolrzednych przestrzennych i toru ruchu
narzedzia.




Potrafi pozyskiwa¢ informacje z dokumentaciji K_U01 | L1-L8 MP1, MC1 MO1, MO2
technicznej poszczegodlnych elementéw systemu

i integrowac uzyskane informacje z pomiaréw,

dokonywac ich interpretacji i krytycznej oceny.

Potrafi zaplanowa¢ symulacje komputerowe w K_U07 | L1-L8 MC1 MO2

zakresie generowania i raportowania danych
pomiarowych




