Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
Robotyzacja proceséw wytworczych
Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Podstawy konstrukcji robotow przemystowych
Rodzaj przedmiotu: Obieralny

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-4-MK35-2 0

Rok: II

Semestr: 4

Forma studiéow: Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

Wyktad:| 30

Cwiczenia:| 0

Laboratorium:| 30

Projekt:| O
Liczba punktéw ECTS: 4
Sposéb zaliczenia: zaliczenie
Jezyk wykladowy: polski

Cel przedmiotu

C1 |Zapoznanie studentdow z konstrukcja najwazniejszych zespotow i elementéw robotow
przemystowych

C2 |Zapoznanie z metodyka projektowania wybranych zespolow i elementow robotow
przemystowych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1 |Podstawowa wiedza z zakresu podstaw konstrukcji maszyn, grafiki inzynierskiej i mechaniki
technicznej

2 |Umiejgtno$¢ postugiwania si¢ systemami wspomagania komputerowego CAD

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

EK1 |Posiada wiedzg z zakresu konstrukcji podstawowych uktadow i zespotow robotow
przemystowych

EK2 |Zna parametry charakterystyczne robotow przemystowych

EK3 [Potrafi zdefiniowa¢ przestrzen robocza i strukturg konfiguracyjng robota przemystowego

W zakresie umiejgtnosci:

EK4 [Potrafi opracowac schemat kinematyczny robota przemystowego

EK5 |Potrafi dobra¢ uktady przeniesienia napgdu i przektadnie mechaniczne

EK6 |Posiada umiejgtnos¢ analizy wybranych zespotow robota przemystowego




Tre$ci programowe przedmiotu

Forma zajeé: wyklady

Tre$ci programowe:

W1 |Rozwoj robotéw przemystowych

W2 |Definicje, pojegcia podstawowe i klasyfikacja robotow przemystowych

W3 [Budowa robotow przemystowych. Podstawowe uktady i zespoty

W4  [Parametry charakterystyczne robotow przemystowych

W5 |Przestrzen robocza i struktura konfiguracyjna robotow przemystowych

W6 |Elementy sktadowe robota przemystowego

W7 |Dobdr materiatdéw na konstrukcje poszczegoélnych cztondow robota

W8 |Dobdr napeddéw robotow przemystowych

W9  |Dobér hamulcow i sprzegiet

W10 [Lozyskowanie przegubow

WI11 [Wybdr i projektowanie uktadéw przeniesienia napgdu oraz przektadni mechanicznych

W12 |Efektory robotéw przemystowych

W13 [Typowe rozwiazania konstrukcyjne

W14 [Dobér komponentdéw robota

W15 |Algorytmy obliczeniowe parametrow robota

Forma zajec¢: laboratoria

Tre$ci programowe:

L1 [Analiza konstrukcji wybranego elementu manipulatora

L2 |Przeglad literatury w zakresie aktualnego stanu wiedzy dotyczacej manipulatoréw

L3 [Analiza wariantow konstrukcyjnych manipulatora

L4 [Opracowanie zatozen projektowych manipulatora

L5 [Dobor napgdu oraz sprzegla

L6 |Opracowanie schematu kinematycznego manipulatora

L7 |Przeprowadzenie niezbgdnych obliczen

L8 |Dobdr elementow konstrukcyjnych manipulatora

L9 |Analiza konstrukcji chwytaka robota

L10 [Przeglad literatury w zakresie aktualnego stanu wiedzy dotyczacej efektorow

L11 [Analiza wariantow konstrukcyjnych chwytaka

L12 |Opracowanie zatozen projektowych chwytaka

L13 |Dobor napedu oraz sprzegla

L14 |Opracowanie schematu kinematycznego chwytaka

L15 |Dobor elementow konstrukcyjnych chwytaka




Metody dydaktyczne

1 |Wyktad z prezentacja multimedialna

2 |Cwiczenia laboratoryjne wykonywane w oparciu o rzeczywiste roboty przemystowe

Obciazenie pracg studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z wykladowca: 60
W tym: Udziat w wyktadach: 30
Udziat w ¢wiczeniach: 0
Udziat w zajeciach laboratoryjnych: 30
Udziat w zajeciach projektowych: 0
Praca wlasna studenta: 40
W tym: Samodzielne studiowanie
tematyki wyktadow, przygotowanie i udziat
w kolokwium zaliczajacym wyktad: 10
Przygotowanie do ¢wiczen rachunkowych 0
Przygotowanie do zaj¢¢ laboratoryjnych,
opracowanie sprawozdan: 30
Przygotowanie projektu: 0
Laczny czas pracy studenta: 100
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla
przedmiotu: 4
Liczba punktow ECTS w ramach zajec¢
o charakterze praktycznym (¢wiczenia,
laboratoria, projekty): 2
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Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody ocen
ksztatcenia | zdefiniowanychdla | przedmiotu | programowe dydaktyczne Y Y
catego programu
(PEK)
c1C2 W2, W3, W4
_l’__l’_ b 2 2
EK1 RPWIA W12 W5, W6 01
EK2 RPWIA W12 ++ Cle2 W4, Wi3, W4, O1
- W15
EK3 RPWIA W12 ++ C1,C2 W3, W5, W6 01
W4, W5, W13,
EK4 RPWI1A U06+ C1 L4, L6, L12, 02, 03, 04
L14
W3, W8, W9,
EKS5 RPWI1A UO07++ C2 W11, L5, L7, 02, 03, 04
L8, L13,L15
EK6 RPWI1A UO07++ C1,C2 L1,L3,L9,L11 02, 03, 04
Metody i kryteria oceny
Symbol
metody Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
oceny
Zaliczenie wyktadu: sprawdzian pisemny obejmujacy tresci
0Ol 51%
podawane podczas wyktadu
02 Qgena YVledzy teoretycznej z zakresu przeprowadzanych 51%
¢wiczen
03 Praktyczne wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych 100 %
04 Opracowanie sprawozdan z poszczegolnych ¢wiczen 100%

Autor programu: | dr inz. Piotr Penkata
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