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Kod przedmiotu E-AIiEP-04-s5

Nazwa przedmiotu Podstawy Robotyki i Mechanizacji

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Fundamentals of Robotics and Mechanization

Obowigzuje od roku akademickiego 2019/20

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiéw Automatyka i Elektrotechnika Przemystowa
Poziom ksztatcenia | stopien
Profil studiéw Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow | Studia stacjonarne

Zakres

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Elektrotechniki Przemystowej i Automatyki

Koordynator przedmiotu Dr hab. inz. Zbigniew Szczesniak, prof. PSk

Dziekan Wydziatu Elektrotechniki

Zatwierdzit Automatyki i Informatyki

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotéow

Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zajeé Polski
Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr Semestr V

Wymagania wstepne

Podstawy automatyki, Elektronika

Egzamin (TAK/NIE)

Nie

Liczba punktéw ECTS

4




E?;vrc:dzenia zajeé wyktad éwiczenia laboratorium projekt Inne
Liczba godzin
w semestrze 30 0 30 0 0

EFEKTY UCZENIA SIE
_ Symbol _ Odniesiepie do
Kategoria ofektu Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych
WO1 Ma wiedz_e dotycze’lca kon_strukcji manipulatoréw i robo- AIEP1 W03
téw oraz ich uktadéw pomiarowo-sterujacych -
_ W02 Ma wiedze dotyczaca syntezy u’k’radéw steroyvania sto- AEP1 W16
Wiedza sowanych w robotyzacji procesoéw technologicznych -
Ma podstawowg wiedze w zakresie przemystowych za-
W03 | stosowanh nowoczesnych technologii w robotyzacji pro- AIEP1_W16
cesow technologicznych
Potrafi analizowac¢ uktady sterowania; tworzy¢ nowe
uo1 algorytmy pracy automatyzowanych weztéw technolo- AIEP1_UQ3
gicznych; projektowa¢ ukfady pomiarowo-sterujgce
Umiejetnosci Potrafi wykorzysta¢ metody symulacyjne w analizie i
U02 | projektowaniu uktadéw sterowania stosowanych w robo- AIEP1_U10
tyzacji procesow technologicznych
uo3 Potrafi oc’:enié proponowane rozwiagania pod katlem AEP1 U16
wymagan eksploatacyjnych proceséw technologicznych -
Kompetencje KO1 Ma swiadomos¢ wplywu rozwigzan uktadow sterowania Ai
O ht . ; iEP1_K4
spoteczne na jakos¢ robotyzacji proceséw technologicznych -

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe

wyktad

Klasyfikacja robotéw. Stosowane uktady kinematyczne i podstawowe parametry me-
chaniczne.

Rozwigzania konstrukcyjne uktadéw mechanicznych; mobilno$¢ robotéw, chwytaki,
gtowice technologiczne, uktady napedowe.

Elementy pneumatyczne wykonawcze, sterujgce pracg czionéw wykonawczych,
przetwarzajgce informacje wejsciowe oraz elementy przygotowania sprezonego po-
wietrza i specjalnego przeznaczenia.

Pneumatyczne uktady formowania sygnatéw, pamieciowe i sterowania automatycz-
nego

Projektowanie pneumatycznych uktadéw kombinacyjnych

Projektowanie pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadéw sekwencyjnych.
Elektropneumatyczne uktady sterowania z wykorzystaniem zaworu proporcjonalnego
Wspomaganie projektowania i symulacji uktadéw — program Festo Fluidsim, Proteus
ISIS oraz MATLAB Simulink.

Budowa, zasada dziatania przetwornikéw optoelektronicznych stosowanych w pomia-
rach potozenia i jego pochodnych

Metody i uktady przetwarzanie sygnatéw inkrementalnego przetwornika potozenia
Zastosowanie robotéw, manipulatoréw w procesie obrobki plastycznej, zgrzewania,
spawania itp.

Problemy drgan konstrukcji, dynamiki i doktadnosci pozycjonowania mechanizmow.
Dane techniczne wybranych robotéw przemystowych oraz perspektywy rozwoju robo-
tyki.




laboratorium

Analiza wybranego procesu technologicznego przeznaczonego do automatyzaciji,
algorytm dziatania wezta automatyzowanego, wykresy czasowe. Schemat funkcjo-
nalny, konstrukcyjny wezta technologicznego przeznaczonego do automatyzacji.

Synteza ukfadu sterowania pneumatycznego dla wybranego wezta technologicznego
pod katem jego automatyzacji z wykorzystaniem programu Festo Fluidsim

Weryfikacja symulacyjna uktadéw sterowania pneumatycznego, z wykorzystaniem
programu Festo Fluidsim

Synteza ukfadu sterowania elektropneumatycznego dla wybranego wezta technolo-
gicznego pod katem jego automatyzacji z wykorzystaniem programu Festo Fluidsim

Weryfikacja symulacyjna uktadéw sterowania pneumatycznego, elektropneumatycz-
nego z wykorzystaniem programu Festo Fluidsim

Wybor podzespotéw mechanicznych, elementéw pneumatycznych i elektropneuma-
tycznych na podstawie oferty katalogowej, sporzgdzenie dokumentac;ji i kosztorysu.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow uczenia sie
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie e
ustny pisemny
W01 X
wo2 X
W03 X
uo01 X X
uo2 X X
uo3 X X
K01 X X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rrrjg Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyklad zaliczenie z ocena Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwidw w trakcie

zajec

Wykonanie i zaliczenie - analiza, synteza i weryfikacja ukfa-

laboratorium ; !
doéw sterowania procesu

zaliczenie z oceng

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. . C Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
W C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
30 30
2. Inne (konsultacje, egzamin)* 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 64 h
" | ciela akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-
4. | je przy bezposrednim udziale nauczyciela 2,56 ECTS
akademickiego




1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 36 h
6. !_lczba punktéw ECT_S, ktt?rq student uzysku- 1.44 ECTS
je w ramach samodzielnej pracy ’
Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charak-
7. 30 h
terze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-
& je w ramach zajeé o charakterze praktycznym 1’88 =TS
Sumaryczne godzinowe obcigzenie praca
S studenta 100 h
10. Punkty ECTS za modut 4

* wszelkie formy weryfikacji efektéw, w tym egzaminy oraz nie wiecej niz 2 godziny konsultacji dla kazdej formy zajec
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