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IV. Opis programu studiéw

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu E-AIiEP-01-s7
. Programowanie obrabiarek CNC i robotéw przemy-
Nazwa przedmiotu
stowych
, . ... | Programming of CNC machines and industrial ro-
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim bots

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 studiéw | Studia stacjonarne

Zakres

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Elektrotechniki Przemystowej i Automatyki

Koordynator przedmiotu dr inz. Robert Kazata
Dziekan Wydziatu Elektrotechniki
Zatwierdzit Automatyki i Informatyki

Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zajeé Polski
Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr Semestr VI
. Programowanie sterownikoéw prze-
Wymagania wstepne
mystowych
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

Svmbol Odniesienie do
Kategoria e);ektu Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych
WO1 Zna budowe i sposdb dziatania obrabiarek sterowanych AEP1 W12
numerycznie -
Posiada wiedze dotyczgcg budowy systemow sterowa- :
wo2 nia obrabiarek CNC. AIEP1_W12
. Posiada informacje dotyczgce zasad programowania .
Wiedza W03 obrabiarek. AIEP1_W12
W04 \ir;ihsrodowska do programowania robotéw przemysto- AIEP1_W16
W05 \i?/?; rJ]ezyk| i zasady programowania robotéw przemysto- AEP1_W16
Uo1 CP:c'iltgaﬂ zaprojektowac system sterowania do obrabiarki AIEP_U07
Potrafi napisa¢ program sterujgcy obrabiarka CNC w :
uo2 jezyku GCode. AIEP_UO07
Umiejetnosci U03 Zg&eig rE)rogramowac podstawowe typy robotéw przemy- AIEP_U07
U04 Potrafi tworzy¢ podstawowe aplikacje dla robota prze- AIEP UO7
mystowego. -
uo5 Student potrafi zaprezentowaé w formie ustnej i pisem- AIEP_UO07
nej zagadnienia z przedmiotu. AIEP_U15
, Student umie wspotdziataé w grupie w celu zdobywania :
Kompetencje K01 wiedzy i realizacji otrzymanych zadan. AIEP_K3
spoteczne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe

. Systemy sterowania obrabiarek CNC i robotéw przemystowych.

. Budowa i funkcje kontroleréw ruchu obrabiarek CNC.

. Algorytmy sterowania ruchem w obrabiarkach CNC.

. Podstawy programowania w jezyku G-code.

. Programowanie zadan obrébczych dla obrabiarek CNC.

. Rodzaje i zasady sterowania robotéw przemystowych.

. Budowa i funkcje kontroleréw robotéw przemystowych.

wyktad

. Jezyki programowania robotéw przemystowych.

OO (N[OOI WIN[—~

. Funkcije sterujace i definiujgce ruch robota.

10. Programowanie uktadéw wspotrzednych i geometrii narzedzia.

11. Tworzy¢ aplikacje dla robotéw przemystowych

12. Integracja obrabiarek CNC i robotéw przemystowych z urzgdzeniami
zewnetrznymi.

13. Programowanie mobilnych robotéw przemystowych.

14. Wprowadzenie do systemu ROS.

1. Zapoznanie ze srodowiskami programowania obrabiarek CNC. Tworzenie progra-
méw z wykorzystaniem jezyka G-Code.

laboratorium

2. Wykorzystanie srodowisk CAD/CAM do programowania obrabiarek. Tworzenie
programéw obrébki.




3. Obstuga srodowisk programowania robotéw przemystowych.

4. Zapoznanie z jezykami programowania robotéw przemystowych.

5. Generowanie trajektorii ruchu dla robotéw przemystowych.

6. Tworzenie wybranych aplikacji dla robota przemystowego.

7. Programowanie robotéw przemystowych w srodowisku ROS

*) zostawic tylko realizowane formy zajeé

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektéw uczenia sie

efektu

Egzamin
ustny

Egzamin
pisemny

Kolokwium

Projekt

Sprawozdanie

Inne

Wo1

wo2

W03

wWo4

W05

X [ X [ X | X [X

uo01

uo2

uo3

uo4

uos

X [ X | X | X [X

K01

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rrrjg Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wykiad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50% punktow

laboratorium

zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50% punktow ze sprawozdan i ak-
tywnosci w czasie zajeé

*) zostawic tylko realizowane formy zajeé

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. . C Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
W C L P
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
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 36 h
6. Liczba punktéw ECTS, ktérg 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
' 1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

4

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