(sylabus) modutu/przedmiotu

Robotyzacja proceséw wytworczych

Studia pierwszego stopnia

Przedmiot: Robotyka przemyslowa
Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy

Kod przedmiotu: RPW-1-5-0-5-MK44-0 0
Rok: I

Semestr: 5

Forma studiow:

Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

Wyktad: 30
Projekt: 45
Liczba punktéw ECTS: 6
Sposéb zaliczenia: egzamin
Jezyk wykladowy: polski
Cel przedmiotu
Cl |Przekazanie wiedzy na temat budowy, dzialania i zastosowania robotéw przemystowych oraz

organizacji systemow zrobotyzowanych i zasad doboru robotow

C2 |Przekazanie wiedzy na temat organizacji pracy w systemach zrobotyzowanych i metod
planowania sekwencji ruchéw i trajektorii
C3 |Przekazanie wiedzy na temat programowania robotow przemystowych
Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1 [Student ma podstawowa wiedze z zakresu automatyki i robotyki, metod pomiaru wielko$ci

elektrycznych i nieelektrycznych, oraz sieci przemystowych

Ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujaca algebre, analize oraz elementy geometrii
analitycznej 1 przestrzennej, matematyki dyskretnej i stosowanej, w tym metody
matematyczne niezbedne do: stosowania aparatu matematycznego do opisu zagadnien
mechanicznych, elektrotechnicznych, elektronicznych oraz proceséw technologicznych

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

EK1

Zna zastosowania oraz zasady uzytkowania zrobotyzowanych gniazd przemystowych w
roznych galeziach przemystu oraz orientuje si¢ w trendach rozwojowych w tej dziedzinie.

EK2

Ma wiedzg z zakresu napeddéw stosowanych w robotach przemystowych w stopniu
pozwalajacym na samodzielny dobdr rodzaju napedu w prostych zastosowaniach.

W zakresie umiejgtnosci:

EK3

Potrafi dobra¢ robot produkcyjny lub grupe robotéw wraz z ich oprzyrzadowaniem i
sterowaniem spetniajacych wymagania produkcyjne, oraz wstgpnie skonfigurowac uktad

sterowania i zaprogramowac robota w §rodowisku symulacyjnym




EK4

Potrafi okresli¢ wymagania techniczne i dobra¢ lub zaprojektowaé narzedzie, chwytak lub
inne urzadzenie manipulacyjne robota przemystowego.

W zakresie kompetencji spotecznych:

EK5

Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy i uznawania znaczenia wiedzy w
rozwiazywaniu probleméw poznawczych i praktycznych.

Tre$ci programowe przedmiotu

Forma zajeé: wyklady

Tresci programowe

W1 [Wprowadzenie do robotyki przemystowej: terminologia, klasyfikacja robotow, przestrzen
robocza, narzedzia, osprzet, zastosowania.

W2 |Dynamika robotéw szeregowych: rownania ruchu, energia kinetyczna i potencjalna, tensor
bezwladnosciowy, dynamika prosta, dynamika odwrotna, identyfikacja parametréw systemu
dynamicznego

W3 [Planowanie trajektorii ruchu: metody, obliczenia w przestrzeni kartezjanskiej i w uktadzie
wspotrzednych maszyny, osobliwosci kinematyczne.

W4 [Techniki sterowania osiami robotow: sterowanie estymacja sity w przod, wykorzystanie
rownan dynamiki odwrotnej, sterowanie powtarzalne

W5 [Sterowanie napedami osi podatnych: metody sterowania momentem, sterowanie sztywnoscia
przegubu, sterowanie impedancja, sterowanie hybrydowe

W6 [Robotyka stosowana: jezyki programowania, prezentacja wybranego srodowiska
[programowania

W7 |Robotyka stosowana: programowanie online

W8 |Robotyka stosowana: modelowanie offline

W9 |Robotyka stosowana: symulacja i programowanie offline

W10 [Robotyka stosowana: symulacja i programowanie offline

W11 [Elementy teorii niezawodno$ci, ocena obciazen, planowanie zuzycia podzespolow

W12 [Planowanie zrobotyzowanego gniazda wytworczego - dobor narzedzi i osprzetu
[pomocniczego

W13 [Planowanie zrobotyzowanego gniazda wytworczego - wspolpraca z otoczeniem, wymiana
danych, procedury bezpieczenstwa

W14 [Planowanie i szeregowanie zadan w systemach zrobotyzowanych - metody optymalizacji
procesu

W15 [Planowanie operacji transportowych w systemach zrobotyzowanych

Forma zajeé: projekt

Tresci programowe

P1 [Programowanie online/offline robota przy pomocy §rodowiska symulacyjnego
P2 [Opracowanie projektu zrobotyzowanego gniazda wytworczego.

P3  [Dobér robota do pracy w gniezdzie wytworczym

P4  [Przygotowanie symulacji gniazda wytworczego - elementy otoczenia robota

P5 |Analiza kolizji w gniezdzie wytworczym

P6 |Programowanie robota przemystowego w trybie offline

P7 [|Analiza algorytmu pracy robota pod wzgledem bezpieczenstwa

P8 [Synteza zrobotyzowanego gniazda z zewngtrznymi elementami linii produkcyjnej




Metody dydaktyczne

Wyktad z prezentacja multimedialna

Dyskusja na forum grupy, mini-konferencja

Samodzielne rozwiazanie zadania projektowego, konsultacje indywidualne

Obciazenie pracg studenta

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca: 75
W tym: Udziat w wyktadach: 30
Udziat w zajgciach projektowych: 45
Praca wlasna studenta: 75
W tym: Samodzielne studiowanie
tematyki wyktadow, przygotowanie i udziat 40
w kolokwium zaliczajacym wyktad:
Przygotowanie projektu: 35
Laczny czas pracy studenta: 150
Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla 6
przedmiotu:
Liczba punktéw ECTS w ramach zajec 3

o charakterze praktycznym (¢wiczenia,
laboratoria, projekty):

Literatura podstawowa

1 (Craig JJ, Knapczyk J (1995) Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie.
'Wydawnictwa Naukowo-Techniczne

2 [Kost G, Lebkowski P, Wesierski L. (2013) Automatyzacja i robotyzacja procesow
produkcyjnych. Polskie Wydawnictwo Ekonomiczne

Literatura uzupelniajaca

3 |Koztowski K, Dutkiewicz P, Wréblewski W (2012) Modelowanie i sterowanie robotow.
'Wydawnictwo Naukowe PWN

4 [Szkodny T (2010) Kinematyka robotéw przemystowych. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej




Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztatcenia do
Efekt efektow Cele Tresci Metody Metody ocen
ksztalcenia | zdefiniowanych dla | przedmiotu programowe dydaktyczne Y Y
catego programu
(PEK)
EK1 RPWIA_W17+++ Cl WI-WI5 1-3 01,03
- P1-P8

EK2 RPWIA_ W10+ Cl WI-WI5 1-3 01,03

- P1-P8
EK3 RPWIA_ W10+ Cl WI-WI5 1-3 01,03

- P1-P8
EK4 RPWIA U19++ Cl,C2 “;11'_\7;’;5 1-3 02, 03
EKS5 RPWIA Ul6++ C1,C3 “;11'_\;’;5 1-3 02, 03
EK6 RPWIA U10+ C1,C3 “;11'_\;’;5 1-3 02, 03
EK7 RPWIA KOI+ C1,C2,C3 V\gl-_vf&)fgs 1-3 01, 03

Metody i kryteria oceny
Symbol
metody Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
oceny

(0] Egzamin pisemny 51%
02 Ocena merytoryczna projektu 51%
03 Ocena stopnia przygotowania do zaje¢, udziatu w dyskusji 51%

Autor programu:

dr inz. Radostaw Cechowicz, mgr inz. Krystian Lygas

Adres e-mail:|r.cechowicz@pollub.pl, k.lygas@pollub.pl

Jednostka organizacyjna:

Katedra Automatyzacji
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