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1 INFORMACJE OGOLNE

Kierunek studiow: Technika Rolnicza i Lesna (I st.)

Specjalnosé: Mechatronika

Profil ksztalcenia: Ogodlnoakademicki

Forma studiow: stacjonarne

Stopien ksztalcenia: I

Semestr:

Nazwa przedmiotu (j. pol.): Robotyzacja

Nazwa przedmiotu (j. ang.):

Koordynator przedmiotu: prof. dr hab. inz. Henryk Juszka (p27k7@interia.pl)

Osoby prowadzace przedmiot: dr inz. Marcin Tomasik (Marcin. Tomasik@ur.krakow.pl); dr inz. Stanistaw
" | Lis (s.lisQinteria.pl); prof. dr hab. inz. Henryk Juszka (p27k7@interia.pl)

Liczba godzin w planie stu-

diow:

Liczba punktéw ECTS:

Jezyk wykladowy: polski

Kod przedmiotu:

Celem przedmiotu jest zdobycie wiedzy przez Studentéw na temat projektowa-
nia i sterowaniem robotami oraz manipulatorami do okreslonych zadan procesow
produkecji roslinnej, zwierzecej i spozywcezej. Poznaja mechanizm funkcjonowania
ukladu sterowania robota z punktu widzenia jego mozliwosci technologicznych.
Cele przedmiotu: Dobieraja sensory oraz chwytaki i programuja systemy sterowania. Nabywaja
umiejetnodci w zakresie programowania i eksploatacji robotéw przemystowych.
Zdobeda kompetencje upowazniajace do projektowania zrobotyzowanych stano-
wisk produkcyjnych w zakresie produkcji rolno-spozywczej oraz eksploatacji ta-
kich stanowisk.

1. Juszka H. 2006 Automatyzacja i robotyzacja w inzynierii rolniczej. PTIR,
Krakow

2. Craig J. 2005 Wprowadzenie do robotyki. WNT, Warszawa

3. Juszka H., Lis S., Tomasik M., Janosz R. 2013 Robotyzacja rolno-spozywczych
Literatura: proceséw technologicznych PTIR, Krakow

4. Zdanowicz R. 2001 Podstawy robotyki. Skrypt. Pol. Slaskiej, Gliwice

5. Jezierski E. 2002 Robotyka. Politechniki Y.6dzkiej, L.6dz

6. Kost G.G. 2000 Uktady sterowania robotéw przemystowych Politechniki Sla-
skiej, Gliwice
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TR W12 Podstawowe pojecia. Klasyfikacja maszyn manipulacyj-
- nych i robotow. Stan obecny i prognozy rozwoju techniki | W 2.00 | 4.00 302 701
TR_KO08 o
- robotyzacyjnej.
TR W12 Prob.lematyka badavifcza.’RF)zv'VOJ prac badawczych i apli- W 200 | 4.00 302 | 701
- kacyjnych w Polsce i na $wiecie.
TR_WO05 . . . o
TR Vo1 Model systemowy cztowieka i maszyny manipulacyjne;j. W 2.00 | 4.00 302 | 701
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TR_WO05 | Struktura robotéw. Podstawowe elementy i uklady robo-
TR _KO08 | tyki. Parametry ruchowe. w 4.00 | 2.00 802 | 701
TR W12 Chwytaki i narz?dzm. Wyposazenie chwy‘Fakow. Metody W 2.00 | 4.00 302 701
- doboru chwytakéw w procesach rolno-spozywczych.
TR _WO05 C?ujnlkl i sens’oryczne urzadzenia wizyjne. Systemy po- W 1.00 | 2.00 302 701
TR KO01 | miarowe robotéw.
TR W12 Podstawow.e systemy.sterowanla.. Sterowanie o zmiennej W 1.00 | 2.00 302 701
- strukturze i sterowanie adaptacyjne.
TR_W12 | Problematyka projektowania uktadéw sterujacych. W 1.00 | 2.00 302 701
TR _WO05 | Uklady sterowania o strukturze mikroprocesorowe;j. W 1.00 | 2.00 302 701
TR _ W12 | Programowanie robotow. W 1.00 | 2.00 302 | 701
Aspekty techniczne, organizacyjne i ekonomiczne stoso-
TR_WI12 | wania maszyn manipulacyjnych i robotéw. Podatnos¢ | W 1.00 | 2.00 302 701
procesu produkcyjnego na robotyzacje.
TR_ W05 Bezplecz-enstwo pracy z maszynami manipulacyjnymi i W 1.00 | 2.00 302 | 701
robotami.
TR W12 Prz}yklady. zastosowania robotow i manipulatoréw w prze- W 200 | 4.00 302 701
- mys$le spozywczym.
TR W05 Przylflad)'z zasto§o'vvar,11.a rok')otow i manipulatoréw w pro- W 200 | 4.00 302 701
- dukcji zwierzecej i roslinne;j.
TR W12 Programowanie robota Fanuc S-420i F za pomoca pro- W 200 | 4.00 302 701
- gramatora recznego.
Suma godzin: 25.00 44.00 — —
TR Vol Projektowanie stanowiska produkcyjnego z robotem prze- CL 300 | 6.00 203 | 711
- mystowym Fanuc.
TR U09 Komputerowe modelowanie i symulacja zrobotyzowanych
- procesow produkcyjnych z wykorzystaniem s$rodowiska | CL 2.00 | 4.00 203 | 711
TR_UO1 .
- Fanuc Roboguide.
Dobor elementéw i konfiguracja zrobotyzowanych stano-
TR _U09 | wisk dla okreslonych zadan proceséw produkcji roslinnej, | CL 2.00 | 1.00 203 711
zZwierzecej 1 spozywczej.
TR U09 Konfiguracja zewnetrznych osi i efektorow dla robotow CL 200 | 1.00 203 711
- Fanuc.
TR VoL Opracowanie programow stergjqcych za pomocy kompu- CL 200 | 1.00 203 | 711
- terowego systemu wspomagania programowania.
Wprowadzenie do programowania robotow Kawasaki w
TR _UO1 ¢rodowisku PC-ROSET. CL 2.00 | 4.00 203 | 711
TR U09 Planoyvanle dmala.n elementarnych i trajektorii ruchu dla CL 2.00 | 4.00 203 711
- robotow Kawasaki.
TR_UO01 Opracowanie programéw sterujacych za pomoca wirtual- CL 200 | 4.00 203 711
nego programatora recznego.
TR 09 Oprac9wan1e programéw sterujacych za pomoca jezyka CL 200 | 4.00 203 | 711
- wysokiego poziomu AS Language.
TR_U01 g;iiilitowanle stanowiska produkcyjnego z robotem Ka- CL 200 | 4.00 203 711
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TR U09 Projektowanie Zabezpleczen.ﬁzycznych i elektromcznych CL 200 | 4.00 203 | 711
- na zrobotyzowanych stanowiskach produkcyjnych.
Analiza modelu systemowego maszyny manipulacyjne;j.
TR _UO01 | Strukturaibudowa robota Fanuc S-420i F oraz kontrolera | CL 2.00 | 4.00 203 | 711
R-J2.
TR U09 Programowanie robota Fanuc S-420i F za pomoca pro- CL 200 | 4.00 203 711
- gramatora recznego.
TR _UO01 | Testowanie i korygowanie algorytméw sterujacych. CL 3.00 | 6.00 202 | 711
Suma godzin: 30.00 51.00 — —
4 STATYSTYKA MODULU — PRZEDMIOTU
. . . Liczba go-
Liczba godzin nakladu pracy studenta i punkty ECTS dzin ECTS
Liczba godzin (punktow ECTS) - zakres obowiazkowy 0 0
Liczba godzin (punktow ECTS) - zakres do wyboru 0 0
Laczna liczba godzin (punktow ECTS), ktora student uzyskuje poprzez bezpo-
] . . D 0 0
$redni kontakt z nauczycielem akademickim
Laczna liczba godzin (punktow ECTS), ktora student uzyskuje na zajeciach prak- 0 0
tycznych np. laboratoryjne, projektowe, terenowe, warsztaty
Przewidywany naklad pracy wlasnej (bez udziatu prowadzacego lub z udziatem 0 0
w ramach konsultacji) konieczny do realizacji zadan programowych przedmiotu
Liczba godzin (punktow ECTS) - obszar ksztalcenia w obszarze nauk rolniczych, 0 0
lesnych i weterynaryjnych
Liczba godzin (punktow ECTS) - obszar ksztalcenia w obszarze nauk technicz- 0 0
nych
Liczba godzin (punktow ECTS) - obszar ksztalcenia w obszarze nauk spotecznych | 0 0

5 KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —

NA OCENE 2.0

Wykonuje z btedami obserwacje i pomiary, analizuje i interpretuje wyniki na zroboty-
NA OCENE 3.0 . .

zowanych stanowiskach produkcyjnych
NA OCENE 3.5

Wykonuje poprawnie obserwacje i pomiary, analizuje i interpretuje wyniki na zroboty-
NA OCENE 4.0 . .

zowanych stanowiskach produkeyjnych
NA OCENE 4.5




Wykonuje w sposob zaawansowany obserwacje i pomiary, analizuje i interpretuje wyniki

NA OCENE 5.0 na zrobotyzowanych stanowiskach produkcyjnych
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0
NA OCENE 3.0 OPIi(I.Zf’i Z led,ami .pal.rametr’y‘pracy robotéw przemystowych w produkeji rolniczej,
lesnej i przetworstwie zywnosci
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 Ob’licza .pa.rametfy' pracy robotéw przemystowych w produkcji rolniczej, lednej i prze-
tworstwie zywnoscl
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Oblicza i optymalizuje z btedami parametry pracy robotéw przemystowych w produkcji
rolniczej, lesnej i przetworstwie zywnosci
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0
NA OCENE 3.0 Ma niski poziom wiedzy z zakresu zrobotyzowanych proceséw produkcyjnych
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 Ma podstawows, wiedze w zakresie zrobotyzowanych proceséw produkcyjnych
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Ma poglebiona wiedze w zakresie zrobotyzowanych proceséw produkcyjnych
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0
NA OCENE 3.0 Definiuje podstawowe pojecia z zakresu maszyn manipulacyjnych i robotéw
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 Definiuje zaawansowane pojecia z zakresu maszyn manipulacyjnych i robotow
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Dei'in,iu.je zaawansowane poje;c'ia'z zakresu maszyn manipulacyjnych i robotéw oraz
wyjasnia powiazania miedzy nimi
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0
NA OCENE 3.0 Ma czqéc/iowad .éw.iadomf)é'é roli stosowania robotéw przemystowych w produkeji rolniczej
1 przetworstwie zywnoscl
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 Ma’u éwigdqmoéé 1fo'li stosowania robotow przemystowych w produkcji rolniczej i prze-
tworstwie zywnoscl
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Ma. poglqbior}aé éw.iad.omoéé, r.oli stosowania robotéw przemystowych w produkcji rolni-
czej 1 przetworstwie zywnoscl
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0
NA OCENE 3.0 C.Zqéciow.o idfentyﬁkuje dylematy w zakresie stosowania robotéw przemystowych w tech-
nice rolniczej
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 Ide‘ntyﬁkuje dylematy w zakresie stosowania robotéw przemystowych w technice rolni-
czej
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Identyfikuje i rozstrzyga dylematy w zakresie stosowania robotéw przemystowych w

technice rolniczej




SYMBOLE ZASTOSOWANE W KARCIE PRZEDMIOTU

Formy zajec
Korespondujg z metodami dydaktycznymi (dyskusja, projekt, doswiadczenie/eksperyment /wykonanie
czynnosci, rozwiazazywanie problemu, studium przeypadku, analiza i ocena tekstéw zréodtowych

1 wyktad

11 éwiczenia audytoryjne
21 ¢wiczenia projektowe
22 ¢wiczenia laboratoryjne
23 warsztaty

24 ¢éwiczenia terenowe

31 ¢wiczenia seminaryjne

32 seminarium dyplomowe
33 konserwatorium

...,1 eLL — zajecia e-learning
34 lektorat

35 wychowanie fizyczne

Oceny formujace (Of)

101 sprawdzian wiedzy

201 sprawdzian umiejetnosci: wykonania zadania
obliczeniowego, analitycznego, czynnosci,
wypracowania decyzji

202 zaliczenie projektu (indywidualne, grupowe)

203 zaliczenie raportu/sprawozdania z prac
laboratoryjnych /éwiczen praktycznych (indywidualne,
grupowe)

301 ocena prezentacji ustnej, umiejetnosci wypowiedzi
ustnej, udzielania instruktazu

302 ocena zaangazowania w dyskusji, umiejetnosci

podsumowania warto$ciowania

403 zaliczenie/ocena pracy pisemnej, recenzji, eseju
501 zaliczenie dziennika praktyk

601 ocena umiejetnosci pelnienia natozonej funkeji

w zespole

Ocena podsumowujaca (Of)

701 egzamin (zaliczenie konicowe) pisemny
ograniczony czasowo

707 test jednokrotnego wyboru

703 test wielokrotnego wyboru

711 rozwigzanie zadania problemowego, analiza
przypadku

721 demonstracja praktycznych umiejetnosci

731 egzamin ustny (zaliczenie koricowe ustne)
...,1 z dostepem do podrecznikow

...,2 bez dostepu do podrecznikow

741 praca dyplomowa




