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Specjalnosé:

Zarzadzanie i Inzynieria Produkeji (I st.)
Inzynieria produkcji, Organizacja i zarzadzanie
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Liczba godzin w planie stu-

diow:

Liczba punktéw ECTS:

Jezyk wykladowy:

Kod przedmiotu:

polski
A ENR.ROBXX.SI.LAZPXX

Celem przedmiotu jest zdobycie wiedzy przez Studentéw na temat projektowa-
nia i sterowaniem robotami oraz manipulatorami do okreslonych zadan procesdéw
produkcji roélinnej, zwierzecej i spozywcezej. Poznaja mechanizm funkcjonowania
uktadu sterowania robota z punktu widzenia jego mozliwosci technologicznych.
Dobieraja sensory oraz chwytaki i programuja systemy sterowania. Nabywaja
umiejetnosci 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.

Cele przedmiotu:

1. Juszka H., Lis S., Tomasik M., Janosz R. 2013 Robotyzacja rolno-spozywczych
procesow technologicznych PTIR, Krakow

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

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

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

5. Jezierski E. 2002 Robotyka. Wyd. Politechniki L.odzkiej, ¥.6d7

6. Kost G.G. 2000 Uktady sterowania robotéw przemystowych Wyd. Politechniki
Slaskiej, Gliwice

Literatura:

Przedmioty poprze-
dzajace (wymaga-
nia wstepne):

Automatyka
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WIEDZA
Definiuje pojecia z zakresu maszyn manipulacyjnych InzA _WO0R
Z1_W19 i robotow ZI_W19 R1A W05
71 W05 Opisuje budowe, zasade dzialania robota przemysto- 71 W05 RIA WO5
- wego - -
UMIEJETNOSCI
71 U13 Pro‘]ektu‘]e'stan0w1ska,pr0dukcyjne{ z robotami prze- 71 U13 InzA _U02
- mystowymi dla proceséow rolno-spozywczych - R1A_U05
Opracowuje dokumentacje projektowa dla stano-
. InzA _UO01
71 _U03 wisk z robotem przemystowym w procesach rolno- 71 _U03 -
_ ' - R1A_U08
spozywczych -
KOMPETENCJE SPOLECZNE
Pracuje w zespole zadaniowym i realnie ocenia wlasne
71 K03 mozhwosc.% w realizacji zadan z zakresu nowoczesnyc.h 71 K03 S1A K02
- technologii w zrobotyzowanych procesach produkcyj- - R1A K02
nych
Planuje wyznaczone przez siebie lub innych przedsie- InzA K02
Z1 K04 wziecia z zakresu nowoczesnych technologii w zrobo- Z1 K04 S1A KO3
tyzowanych procesach produkcyjnych R1A KO3
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71 W19 Podstawowe pojecia. Klasyfikacja maszyn manipulacyj-
71 Ko4 nych i robotéw. Stan obecny i prognozy rozwoju techniki | W 1.00 | 0.50 302 | 701
- robotyzacyjnej.
71 W19 Prob'lematyka badav'vcza.,Rf)zYVOJ prac badawczych i apli- W 100 | 050 302 701
- kacyjnych w Polsce i na swiecie.
Z1 W19
Z1_ W05 Model systemowy czlowieka i maszyny manipulacyjne;j. W% 1.00 | 0.50 302 701
Z1 K04
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Z1 _WO05 . :
71 W19 tStll;gk;ura rok;otow. lll)odstawowe elementy i uktady robo- W 1.00 | 050 302 | 701
71 K04 yki. Parametry ruchowe.
Z1_W05 Chwytaki i narzedzia. Wyposazenie chwytakow. Metod
Z1_W19 Y cczia. WP yLaKow. YIw | 100 | 050 302 | 701
71 Ko4 doboru chwytakéw w procesach rolno-spozywczych.
Z1_ W05 C?lll]nlkl i sens}oryczne urzadzenia wizyjne. Systemy po- W 100 | 1.00 302 701
ZI K04 miarowe robotéw.
ZI_W19 Podstawowe systemy sterowania. Sterowanie o zmiennej
Z1_Wos | O wow' ty Y | Wt . W z T1w | 1.00 | 1.00 302 | 701
71 K04 strukturze i sterowanie adaptacyjne.
Z1_ W19 Problematyka projektowania uktadow sterujacych. W 1.00 | 0.50 302 | 701
ZI W05 Uklady sterowania o strukturze mikroprocesorowe;j. W 1.00 | 0.50 302 | 701
ZI_ W19
ZI W05 Programowanie robotéw. W 1.00 | 1.00 302 | 701
Z1 K04
Z1 W19 Aspekty techniczne, organizacyjne i ekonomiczne stoso-
Z1 W05 wania maszyn manipulacyjnych i robotéw. Podatnosé | W 1.00 | 1.00 302 | 701
Z1 K04 procesu produkcyjnego na robotyzacje.
Z1 W05 Bezplecz.enstwo pracy z maszynami manipulacyjnymi i W 100 | 1.00 302 | 701
ZI W19 | robotami.
71 W19 Prz,yklady. zastosowania robotéw i manipulatoréw w prze- W 100 | o0 302 701
Z1 W05 mysle spozywczym.
Z1 W19 Przylflady zasto§gwa1}1§ rok.)otow i manipulatoréw w pro- W 1.00 | 050 302 701
71 K04 dukcji zwierzecej i roslinne;j.
Z1_W19 P i bota F: S-420i F
71 W05 r;g;zx;:c;war:e gooo a Fanuc S-420i F za pomoca pro- | 1 1.00 | 050 302 | 701
71 K04 gramatora recznego.
Suma godzin: 15.00 10.00 — —
Z1_Ul13 Projekt ie st isk dukcyj bot
71103 rOJ}e owagle stanowiska produkcyjnego z robotem prze- | 200 | 0.50 203 | 711
Z1_K03 mystowym Fanuc.
71 Ul3 Komputerowe modelowanie i symulacja zrobotyzowanych
- procesow produkcyjnych z wykorzystaniem $rodowiska | CL 1.00 | 1.00 203 711
Z1_U03 .
- Fanuc Roboguide.
Dobor elementow i konfiguracja zrobotyzowanych stano-
71 U13 wisk dla okreslonych zadan proceséw produkcji roslinnej, | CL 1.00 | 0.50 203 711
zZwierzecej i spozywczej.
71 U13 Konfiguracja zewnetrznych osi i efektoréw dla robotéw CL 1.00 | 050 203 711
Fanuc.
Z1 _U13 Opracowanie programow sterl}mcych za pomocy kompu- CL 1.00 | 050 203 | 711
Z1 _U03 terowego systemu wspomagania programowania.
Wprowadzenie do programowania robotow Kawasaki w
Z1 _U13 srodowisku PC-ROSET. CL 1.00 | 0.50 203 | 711
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71 U13 Planoyvame dmala'n elementarnych i trajektorii ruchu dla CL 100 | 050 203 | 711
- robotow Kawasaki.
71 Ul3 Opracowanie programdéw sterujacych za pomocy wirtual- CL 1.00 | 1.00 203 | 711
- nego programatora recznego.
71 U13 Opracpwame programéw sterujacych za pomoca jezyka CL 1.00 | 050 203 711
wysokiego poziomu AS Language.
71 Ul3 PIOJelftowame stanowiska produkcyjnego z robotem Ka- CL 1.00 | 1.00 203 | 711
- wasaki.
71 _U03 Projektowanie zabezpieczen fizycznych i elektronicznych
Z1 _U13 na zrobotyzowanych stanowiskach produkcyjnych. CL 1.00 | 1.00 203 71l
Analiza modelu systemowego maszyny manipulacyjne;j.
Z1 _U13 Struktura i budowa robota Fanuc S-420i F oraz kontrolera | CL 1.00 | 0.50 203 | 711
R-J2.
71 U13 Programowanie robota Fanuc S-420i F za pomoca pro- CL 100 | 1.00 203 711
- gramatora recznego.
71 _U03 Testowanie i korygowanie algorytmoéw sterujacych. 2 CL 1.00 | 1.00 203 711
Suma godzin: 15.00 10.00 — —
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-
; . . S 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 spolecznych | 0 0

5 KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —




NA OCENE 2.0 nie definiuje poje¢ z zakresu maszyn manipulacyjnych i robotow
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 robotéw
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 def{n%uj.e Zaawansowane poj@c%a 2 zakresu maszyn manipulacyjnych i robotéw oraz
wyjasnia powigzania miedzy nimi
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie opisuje budowy ani zasady dzialania robota przemyslowego
NA OCENE 3.0 opisuje w stopniu podstawowym (uproszczonym) budowe i zasade dzialania robota
przemystowego
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 opisuje w stopniu zaawansowanym budowe oraz zasade dziatania robota przemystowego
NA OCENE 4.5
opisuje w stopniu zaawansowanym budowe oraz zasade dzialania robota przemystowe-
NA OCENE 5.0 . .. . .
go, ponadto ilustruje ja schematami blokowymi
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie projelftuje stanowiska produkcyjnego z robotami przemystowymi dla proceséow
rolno-spozywczych
NA OCENE 3.0 p}rojektuje uproszczone stanowiska produkcyjne z robotami przemystowymi dla proce-
sow rolno-spozywczych
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 pro?ektuje zaawansowane stanowiska produkcyjne z robotami przemystowymi dla pro-
cesOW rolno-spozywcezych
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 projektuje zaawansowane stanowiska p.rodukcyjne z rob.otam.i przemyslowymi dla pro-
ces6w rolno-spozywcezych oraz uzasadnia wybrane rozwiazania techniczne
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie opracowuje dokl.lmentacji projektowej dla stanowisk z robotem przemystowym w
procesach rolno-spozywczych
NA OCENE 3.0 opracowuje dokumentacje projektowa z btedami dla stanowisk z robotem przemysto-
wym w procesach rolno-spozywczych
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 opracowuje poprawng, uproszczong dokumentacje projektowa dla stanowisk z robotem
przemystowym w procesach rolno-spozywczych
NA OCENE 4.5
opracowuje zaawansowang dokumentacje projektowa dla stanowisk z robotem przemy-
NA OCENE 5.0 .
stowym w procesach rolno-spozywczych
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
Nie pracuje w zespole zadaniowym w celu realizacji zadan z zakresu nowoczesnych
NA OCENE 2.0 .. .
technologii w zrobotyzowanych procesach produkcyjnych
Pracuje nieefektywnie w zespole zadaniowym ale nie jest w stanie oceni¢ wlasnych
NA OCENE 3.0 mozliwosci w realizacji zadan z zakresu nowoczesnych technologii w zrobotyzowanych
procesach produkcyjnych
NA OCENE 3.5
Pracuje efektywnie w zespole zadaniowym w realizacji zadan z zakresu nowoczesnych
NA OCENE 4.0 .. .
technologii w zrobotyzowanych procesach produkcyjnych
NA OCENE 4.5
Pracuje efektywnie w zespole zadaniowym i realnie ocenia wlasne mozliwosci w reali-
NA OCENE 5.0 zacji zadan z zakresu nowoczesnych technologii w zrobotyzowanych procesach produk-
cyjnych
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 Nie planuje przedsiewzieé¢ z zakresu nowoczesnych technologii w zrobotyzowanych pro-

cesach produkeyjnych




Planuje z bledami przedsiewziecia z zakresu nowoczesnych technologii w zrobotyzowa-

NA OCENE 3.0 nych procesach produkcyjnych
NA OCENE 3.5
Planuje poprawnie w uproszczonej formie przedsiewziecia z zakresu nowoczesnych tech-
NA OCENE 4.0 I .
nologii w zrobotyzowanych procesach produkcyjnych
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Planuje wyznaczone przez siebie lub innych przedsiewziecia z zakresu nowoczesnych

technologii w zrobotyzowanych procesach produkcyjnych




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




