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KARTA PRZEDMIOTU
rok akademicki 2021/2022

Kod przedmiotu ZIPPI_AP_705
Nazwa przedmiotu PODSTAWY ROBOTYKI
USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW
Kierunek studiéw Zarzadzanie i inzynieria produkcji
Forma studiéw niestacjonarne
Poziom studiéw pierwszego stopnia/inzynierskie
Profil studiow praktyczny

dziedzina nauk inZynieryjno - technicznych / dyscyplina naukowa: inzynieria
mechaniczna oraz dziedzina nauk spotecznych/ dyscyplina naukowa: ekonomia i
finanse, nauki o zarzadzaniu i jakosci

dziedzina nauki/
dyscyplina naukowa

Jednostka prowadzaca przedmiot Bydgoska Szkota Wyzsza
Osoby prowadzace przedmiot dr inz. Sylwester Wawrzyniak
OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU
Status przedmiotu obowigzkowy
Przynalezno$¢ do modulu modut automatyzacja produkcji
Jezyk wykladowy polski
Semestry,_na ktorych .reallzowany siédmy
jest przedmiot
Wymagania wstepne Znajomo$¢ napedow elektrycznych
Przedmioty powiazane Sterowniki programowalne, Podstawy elektrotechniki

FORMY, SPOSOBY | METODY PROWADZENIA ZAJEC

For.m'y wyklad | ¢éwiczenia seminariu | laboratoriu | projekt/preze praktyka samoksz ECTS
zajeé m m ntacja talcenie

Liczba 25 10 - 10 - - 80 4
godzin

Sposob realizacji

. . wyktad/ ¢wiczenia/ laboratorium
zajec

wyktad : egzamin pisemny
¢wiczenia: prezentacja/referat
laboratorium: wykonanie ¢wiczen i sprawozdan z ich realizacji

Sposéb zaliczenia
zajeé

wyktad — wyktad informacyjny
Metody dydaktyczne ¢wiczenia: ¢wiczenia oparte na wykorzystaniu roznych zrodet wiedzy
laboratorium: ¢wiczenia praktyczne w oparciu o stanowiska laboratoryjne i symulacje

Wykaz literatury

Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych, Wydawnictwo PWN,

podstawowa 2017. )
Kaczmarek W., Panasiuk J., Srodowiska programowania robotow, Wydawnictwo PWN, 2017.

uzupekiaj Kost G., Lebkowski P., Wesierski L., Automatyzacja i robotyzacja procesow produkcyjnych,
peiniajaca PWE, Warszawa 2013.

CELE, TRESCI I EFEKTY UCZENIA SE

Cele przedmiotu

Cel 1 Student powinien rozpoznawa¢ podstawowe pojecia z zakresu robotyzacji 1 automatyzacji oraz stosowac je
w praktyce zawodowe;j.

Cel 2 Student powinien rozpoznawaé potrzeby i dobra¢ zakres dziatan uktadéw zrobotyzowanych do realizacji
wymaganych zadan.



http://www.bsw.edu.pl/
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Tresci programowe

FORMA WYKELADOWA
Zajecia odbywaja sie w pracowni automatyzacji i robotyzacji proceséw produkcyjnych

Liczba

godzin TreSci programowe
Podstawowe pojgcia stosowane w robotyce. Przyklady konstrukcji robotow.
Doktadnos¢ pozycjonowania, powtarzalno$é, orientacja i realizacja toru ruchu..
Schematy strukturalne, kinematyczne i konstrukcyjne manipulatorow, stopnie
swobody i ruchliwosci, manipulatory szeregowe i rownolegle, manipulatory
redundantne, klasyfikacja robotow.

wyklady 25 godz. Mechanizmy uktadow chwytajacych: sposoby uchwycenia obiektu, schematy

kinematyczne mechanizméw przekazywania ruchu.

Macierz obrotu, translacji,

macierz przeksztalcenia jednorodnego
wykorzystanie w analizie kinematyki manipulatora.

i

ich

Uklady napedowe robotow przemystowych: napedy elektryczne, pneumatyczne
i hydrauliczne. Metody pomiaru potozenia cztondw robota.

CWICZENIA

Zajecia odbywaja sie w pracowni automatyzacji i robotyzacji procesé6w produkcyjnych

Obliczanie potozenia koncowki robocze;.

Programowanie ruchdéw robota w trybie uczenia - online

cwiczenia 10 godz. Programowanie robotéw w trybie offline

Sterowanie silnikami pradu przemiennego z wykorzystaniem przemiennikow
czestotliwosci (falownikow) przy pomocy sterownika PLC.

LABORATORIUM

Zajecia odbywaja sie w pracowni automatyzacji i robotyzacji proceséw produkcyjnych

laboratorium 10 godz.

Programowanie blokowe wybranego typu robota.
Programowanie robota z nap¢edami serowomechnicznymi.
Symulacja ruchu cztondéw robota w module RTSX dla aplikacji Scilab.

Efekty uczenia sie

Student, ktory zaliczyl przedmiot Odniesienie do efektow uczenia sie
w zakresie WIEDZY ) dla UCh I_st. PRK | Ch 1l st. PRK
kierunku poziom 6 poziom 6
EUL Zn_a podstawov_/_e pojecia z zakr_est_l robotyki, 1de_ntyf'1ku]e W sposob prawidlowy K W11 P6U_W P6S WG
obiekty regulacji oraz umiejscawia je w przestrzeni.
Zna konstrukcje podstawowych czujnikdéw 1 napedéw stosowanych w
EU2 robotyce, potrafi okresli¢c zakres ich zastosowan, podstawowe parametry K_W11 P6U_W P6S_WG
techniczne oraz zaprojektowac system z ich uzyciem.
w zakresie UMIEJETNOSCI
EU3 Potrafi zaprojektowac i zaprogramowac sekwencyjny system sterowania. K_U17 P6U_U P6S_UW
Potrafi  przewidzie¢  konsekwencje swoich dziatan, w  szczegdlnosci
EU4 konsekwencje bledow w programie sterujacym 1 potrafi zaprojektowaé K_U17 P6U_U P6S_UW
odpowiednie zabezpieczenia.
w zakresie KOMPETENCJI
EUS Rozumie koniecznosé¢ _wdrazama nowoczesnych technologii i postgpu technicznego K_K04 P6U_K P6S_KO
w procesach produkcyjnych.
Ma s$wiadomo$¢ dotyczaca swojej roli jako inzyniera w spoteczenstwie, w
EU6 szczegbOlnosci w zakresie propagowania nowoczesnych rozwiazan technicznych i K_K04 P6U_K P6S_KO
ich wptywu na polepszenie jakosci zycia oraz konkurencyjnosci pracy.

Kryteria oceny osiagnietych efektow

na oceng 2 zakresie realizowanej tematyki.

Opanowanie wiedzy na poziomie ponizej zadowalajacego (ponizej 51%), brak podstawowej wiedzy w

na ocene¢ 3 (51-60%).

Opanowanie na poziomie zadowalajacym podstawowych kwestii wynikajacych z tresci programowych

na ocene 3,5

Przyswojenie na §rednim poziomie problematyki podstaw robotyki (61-70%).

na ocene¢ 4 (71-80%).

Uzyskanie wiedzy co do czynnikow ksztattujacych podstawowe zjawiska z zakresu podstaw robotyki

na ocene 4,5

praktycznych aspektow podstaw robotyki (81-90%).

Kompleksowe opanowanie tresci programowych umozliwiajace identyfikacje zasad teoretycznych i




Doskonale opanowanie materii programowej w tym czesci dotyczacej rozwiazywania problemow

na oceng 5 zwigzanych z zastosowaniem podstaw robotyki w pracy inzyniera (91-100%).

Metody oceny

Ocena formulujaca F
F1.Wypowiedzi studenta $wiadczace o zrozumieniu lub brakach w zrozumieniu tresci omawianych
F2. Pytania zadawane przez studenta §wiadczace o poziomie wiedzy i zainteresowania problematyka(wyklad)

F3. Aktywno$¢ poznawcza studenta- znajomo$¢ literatury przedmiotu, samodzielne wyciaganie wnioskow (wyktad

F4. Przygotowanie wczesniejsze materiatu i zaprezentowanie go przez studenta na zajeciach
F5. Biezgca ocena postepdw uczenia sie — sprawdziany wiedzy, kolokwia (éwiczenia)

Ocena podsumowujaca P

P1. Ocena z kolokwium zaliczajacego ¢wiczenia (¢wiczenia)
P2. Ocena z kolokwium konczacego seminaria

P3. Ocena z przygotowanych prezentacji (¢wiczenia)

P4. Ocena z zaliczenia koncowego (wyktad)

wyktad : egzamin pisemny
Zaliczenie pisemne ¢wiczenia: prezentacja/referat
laboratorium: wykonanie ¢wiczen i sprawozdan z ich realizacji

Obciazenie praca studenta - bilans punktéw ECTS

Obcigzenie studenta

Forma aktywnosci

Godziny ECTS
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
wyktady 25 1,0
¢wiczenia 10 0,4
Godziny wynikajace . - -

z planu studiow ¢wiczenia projektowe - -
laboratorium 10 0,4

inne - -
Razem 45 1,8

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym

przygotowanie do egzaminu/ zaliczenia koncowego/zdawanie
egzaminu/zaliczenia koncowego 25 1,0

przygotowanie do kolokwiow/ odpowiedzi ustnej - -

przygotowanie si¢ do zajec,

w tym studiowanie zalecanej literatury 25 1

przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 30 1,2
Razem 80 3,2

Razem PRZEDMIOT 125 5,0

Bilans punktéow ECTS
ECTS/
ECTS/ ECTS/ ECTS/
ECTS/ WYKLAD . PRACOWNIA/
CWICZENIA LABORATORIUM PROJEKT SEMINARIUM ECTS/ SUMA
3 1 1 - - 5

Kontakt do wyktadowcy: sylas@utp.edu.pl
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