Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Mechanika i Budowa Maszyn
Studia drugiego stopnia

Przedmiot: Automatyzacja i robotyzacja przetworstwa
Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy

Kod przedmiotu: MBM2S5221-0 1
Rok: I

Semestr: 2

Forma studiow: Studia stacjonarne
Rodzaj zaje¢ i liczba godzin w semestrze: 30

Wykfad 15

Cwiczenia -

Laboratorium 15

Projekt -

Liczba punktéw ECTS: 2

Sposoéb zaliczenia: Zaliczenie

Jezyk wykladowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

C1

Poszerzenie wiedzy i zdobycie umiejetnosci praktycznych z zakresu automatyzaciji i robo-
tyzacji proceséw przetworstwa tworzyw polimerowych. Poznanie struktury stanowisk tech-
nologicznych oraz linii technologicznych w procesach przetwoérstwa tworzyw z punktu wi-
dzenia stopnia ich automatyzacji i robotyzacji.

C2

Opanowanie metodyki postepowania podczas projektowania i konstruowania wybranych
elementdéw i podzespotéow zautomatyzowanych i zrobotyzowanych stanowisk oraz linii
technologicznych do przetworstwa tworzyw.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Student powinien posiadac¢ wiedze, umiejetnosci i kompetencje w zakresie syntezy uktadéw
sterowania oraz automatyzacji maszyn i proceséw technologicznych, z wykorzystaniem nape-
déw: pneumatycznego, hydraulicznego i elektrycznego.

Efekty ksztatcenia

W zakresie wiedzy:

EK1

Student ma szczegotowg i pogtebiong wiedze obejmujgcg wybrane zagadnienia w zakresie
konstrukgiji i technologii maszyn.

EK2

Student ma rozszerzong wiedze w zakresie wytwarzania elementéw maszyn, obejmujgca zin-
tegrowane systemy wytwarzania.

W zakresie umiejetnosci:

EK3

Student potrafi podnosi¢ efektywnos¢ systemow wytwarzania elementéw maszyn poprzez za-
stosowanie zintegrowanych systemdéw wytwarzania, dobierajgc odpowiednie narzedzia i ma-

szyny technologiczne oraz korzystajgc z informatycznego wspomagania procesow wytwarza-
nia.

EK4

Student potrafi konstruowaé maszyny, przyrzady i narzedzia, uzywajgc wtasciwych metod i
technik.

W zakresie kompetenciji spotecznych:

EK5

Student rozumie potrzebe ciggtego ksztatcenia sie (np. studia doktoranckie, studia podyplomo-
we, studiowanie literatury); potrafi zacheci¢ do ksztatcenia sie inne osoby i zorganizowac¢ ich
doksztatcanie.

Tresci programowe przedmiotu

Tresci programowe

w1

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do spawania tworzyw. Budowa, rozwigzania konstruk-
cyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technolo-
gicznych tego typu.

W2

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do zgrzewania tworzyw. Budowa, rozwigzania kon-




strukcyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk tech-
nologicznych tego typu.

w3

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do porowania i rozdzielania cieplnego tworzyw. Budo-
wa, rozwigzania konstrukcyjne, mozliwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzo-
wania stanowisk technologicznych tego typu.

w4

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do suszenia tworzyw. Budowa, rozwigzania konstruk-
cyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technolo-
gicznych tego typu.

W5

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do wtryskiwania. Budowa, rozwigzania konstrukcyjne,
mozliwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technologicznych
tego typu.

w6

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do wyttaczania. Budowa, rozwigzania konstrukcyjne,
mozliwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technologicznych
tego typu.

w7

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do wyttaczania z rozdmuchiwaniem. Budowa, rozwig-
zania konstrukcyjne, mozliwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzowania sta-
nowisk technologicznych tego typu.

ws

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do kalandrowania. Budowa, rozwigzania konstrukcyj-
ne, mozliwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technologicz-
nych tego typu.

w9

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do odlewania tworzyw. Budowa, rozwigzania kon-
strukcyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk tech-
nologicznych tego typu.

w10

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do laminowania tworzyw. Budowa, rozwigzania kon-
strukcyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk tech-
nologicznych tego typu.

w11

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do mieszania tworzyw. Budowa, rozwigzania kon-
strukcyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk tech-
nologicznych tego typu.

w12

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do formowania polimeryzacyjnego. Budowa, rozwig-
zania konstrukcyjne, mozliwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzowania sta-
nowisk technologicznych tego typu.

w13

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do nanoszenia. Budowa, rozwigzania konstrukcyjne,
mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technologicznych
tego typu.

W14

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do drukowania tworzyw. Budowa, rozwigzania kon-
strukcyjne, mozliwy oraz typowy stopieh zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk tech-
nologicznych tego typu.

W15

Automatyzacja i robotyzacja stanowisk do klejenia. Budowa, rozwigzania konstrukcyjne, moz-
liwy oraz typowy stopien zautomatyzowania i zrobotyzowania stanowisk technologicznych
tego typu.

Forma zaje¢ — laboratoria

Tresci programowe

L1

Zajecia wprowadzajgce: szkolenie BHP, zasady prowadzenia zajec i zaliczenia przedmiotu,
harmonogram ¢éwiczen, podziat na podgrupy.

L2

Analiza stopnia zautomatyzowania stanowiska technologicznego spawania tworzyw.

L3

Analiza stopnia zautomatyzowania stanowiska technologicznego zgrzewania tworzyw.

L4

Analiza stopnia zautomatyzowania stanowiska technologicznego prasowania tworzyw.

L5

Analiza stopnia zautomatyzowania stanowiska technologicznego wyttaczania.

L6

Analiza stopnia zautomatyzowania stanowiska technologicznego wyttaczania z rozdmuchiwa-
niem.

L7

Analiza stopnia zautomatyzowania stanowiska technologicznego wtryskiwania.

L8

Odrabianie zalegtych éwiczen laboratoryjnych, poprawa ocen uzyskanych z kolokwiéw wpro-
wadzajgcych, wystawianie ocen kohcowych, wpisy do indeksu.

Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad informacyjny (jako podstawowa z metod podajgcych) uzupetniony meto-
dami eksponujgcymi oraz metodami programowymi z uzyciem komputera i technik multi-
medialnych.




Laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne (jako wtasciwe z metod praktycznych) oparte na
2 |obserwacji i pomiarze, uzupetnione pogadankg, z elementami metod problemowych z gru-
py aktywizujgcych, skutkujgcych praktycznym dziataniem studentéw.
Obciazenie praca studenta
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z wyktadowca, w tym: 32
Udziat w wykfadach 15
Udziat w laboratoriach 15
Konsultacje 2
Praca wlasna studenta, w tym: 18
Przygotowanie do wyktadu 8
Przygotowanie do laboratorium 10
taczny czas pracy studenta 50
Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla przed- 5
miotu:
Liczba punktow ECTS w ramach zajec
o charakterze praktycznym (¢éwiczenia, laborato- 1
ria, projekty)
Literatura podstawowa
1 | Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1995.
2 | Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 2004.
3 | Mikulczynski T., Automatyzacja procesow produkcyjnych. WNT, Warszawa 2006.
Literatura uzupetniajgca
4 Tchon K., Mazur A., Duleba |., Hossa R., Muszynski R.: Manipulatory i roboty mobilne, Akade-
micka Oficyna Wydawnicza PLJ, Warszawa, 2000.
5 Kedzior K., Knapczyk J., Morecki A.: Teoria mechanizméw i manipulatorow. WNT, Warszawa
2001.

Macierz efektow ksztatcenia

Odniesienie
danego efektu
ksztatcenia do - .
Efekt k;zta’r— efektow zdefi- Cele _przed— Tresci pro- Narzedzia Sposb oceny
cenia . miotu gramowe dydaktyczne
niowanych dla
catego progra-
mu (PEK)
EK 1 MBM2A_W08 [Cc1, C2] ['/['/L72++'/£]5] [, 2] [01, 02, 03]
EK 2 MBM2A_W11 [C1, C2] [ |/[|/L12++v2/;]5] [, 2] [01, 02, 03]
W1+ WwW15]
EK3 MBM2A_U13 [C1, C2] L2+ L8] [1, 2] [01, 02, 03]
W1+ WwW15]
EK 4 MBM2A_U16 [C1, C2] L2+ L8] [1, 2] [01, 02, O3]
W1+ W15]
EK5 MBM2A_KO1 [C1, C2] L2+ L8] [1, 2] [01, 02, O3]
Metody i kryteria oceny
Symbol
metody Opis metody oceny Prég zaliczeniowy
oceny
01 Zaliczenie pisemne z wyktadéw 50%
02 §p_rawd’zian (pisemny lub ustny) z przygotowania do 50%
¢wiczen laboratoryjnych
03 Sprawozdania z wykonanych éwiczenh laboratoryjnych 100%
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