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Nazwa przedmiotu (j. pol.): Robotyzacja proceséw technologicznych

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 proceséw
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
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.

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: proces6w technologicznych PTIR, Krakow

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

5. Kost G.G. 2000 Uktady sterowania robotéw przemystowych Politechniki Sla-
skiej, Gliwice

6. Jezierski E. 2002 Robotyka. Politechniki Y.6dzkiej, ¥.6dz
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TR2 W12 Podstawowe pojecia. Klasyfikacja maszyn manipulacyj-
— nych i robotéw. Stan obecny i prognozy rozwoju techniki | W 1.00 | 1.00 302 701
TR2 K03 o
- robotyzacyjne;j.
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TR2 W12 Prob.lematyka badaV.cha.)R'OZV.VO_] prac badawczych i apli- W 100 | 1.00 302 701
- kacyjnych w Polsce i na swiecie.
TR2 W10 : . . -
— Model systemowy czlowieka i maszyny manipulacyjne;j. W 1.00 | 1.00 302 701
TR2 KO8
TR2_ W10| Struktura robotéw. Podstawowe elementy i uklady robo-
TR2 KO03 | tyki. Parametry ruchowe. w 1.00 | 1.00 302 701
TR2 W12 | Chwytaki i narzedzia. Wyposazenie chwytakow. Metody
TR2 KO8 | doboru chwytakéw w procesach rolno-spozywczych. w 1.00 1 1.00 302 | 701
TR2_ W10| Czujniki i sensoryczne urzadzenia wizyjne. Systemy po-
TR2 KO8 | miarowe robotow. w 1.0} 1.00 302 | 701
TR2 W12| Podstawowe systemy sterowania. Sterowanie o zmiennej
TR2 KO03 | strukturze i sterowanie adaptacyjne. w 1.00 | 1.00 101 701
TR2 W12| Problematyka projektowania uktadéw sterujacych. W 1.00 | 1.00 302 | 701
TR2 W10| Uklady sterowania o strukturze mikroprocesorowe;j. W% 1.00 | 1.00 302 701
TR2_ W12| Programowanie robotow. W 1.00 | 1.00 302 | 701
Aspekty techniczne, organizacyjne i ekonomiczne stoso-
TR2 W12| wania maszyn manipulacyjnych i robotéw. Podatnosé¢ | W 1.00 | 1.00 302 | 701
procesu produkcyjnego na robotyzacje.
TR2 W10 Bezplecz.enstwo pracy z maszynami manipulacyjnymi i W 1.00 | 1.00 302 | 701
- robotami.
TR2 W12 Prz/yklady. zastosowania robotéw i manipulatoréw w prze- W 1.00 | 1.00 302 701
- mys$le spozywczym.
TR2 W10 Przylflady zastot@c?war’n.a ro‘potow i manipulatoréw w pro- W 100 | 1.00 302 701
dukcji zwierzecej i roslinne;j.
TR2 W12 Programowanie robota Fanuc S-420i F za pomoca pro- W 100 | 1.00 302 701
- gramatora recznego.
Suma godzin: 15.00 15.00 — —
TR2 U02 | Testowanie i korygowanie algorytméw sterujacych. CP 3.00 | 2.00 202 | 711
TR2 UOT Komputerowe modelowanie i symulacja zrobotyzowanych
- procesow produkcyjnych z wykorzystaniem srodowiska | CP 2.00 | 1.00 202 711
TR2 U02 .
- Fanuc Roboguide.
Doboér elementéw i konfiguracja zrobotyzowanych stano-
TR2_ U12 | wisk dla okre$lonych zadan proceséw produkcji roslinnej, | CP 2.00 | 1.00 202 711
zwierzecej i Spozywczej.
TR2 V07 Konfiguracja zewnetrznych osi i efektorow dla robotéow Cp 200 | 4.00 202 | 711
- Fanuc.
TR2 02 Opracowanie programow steru"]adcych za pomocy kompu- CP 200 | 4.00 202 | 711
- terowego systemu wspomagania programowania.
Wprowadzenie do programowania robotéw Kawasaki w
TR2 W12 srodowisku PC-ROSET. CP 2.00 | 4.00 202 | 711
TR2 UO7 Plano?vame dz1ala.n elementarnych i trajektorii ruchu dla cp 1.00 | 2.00 202 | 711
- robotéw Kawasaki.
TR2 W12 Opracowanie programéw sterujacych za pomocs wirtual- Cp 1.00 | 2.00 202 | 711
- nego programatora recznego.
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TR2 V0T Oprac9wame programéw sterujacych za pomoca jezyka Cp 1.00 | 2.00 202 | 711
- wysokiego poziomu AS Language.
TR2 W12 Prot]el?towame stanowiska produkcyjnego z robotem Ka- Cp 1.00 | 2.00 202 711
- wasaki.
TR2 U07 Projektowanie zabezpleczen-ﬁzycznych i elektromcznych cp 1.00 | 2.00 202 711
na zrobotyzowanych stanowiskach produkcyjnych.
Analiza modelu systemowego maszyny manipulacyjne;j.
TR2_U12 | Struktura i budowa robota Fanuc S-420i F oraz kontrolera | CP 1.00 | 2.00 203 | 711
R-J2.
TR2 UOT Programowanie robota Fanuc S-420i F za pomoca pro- cp 100 | 2.00 203 711
- gramatora re¢cznego.
Suma godzin: 20.00 30.00 — —
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 (punktéow 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 udzialu 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 . . .
procesami produkcyjnymi

Nie ma wiedzy z zakresu projektowania, sterowania i zarzadzania zrobotyzowanymi

NA OCENE 3.0 . . . .
wanymi procesami produkcyjnymi

Ma niski poziom wiedzy z zakresu projektowania, sterowania i zarzadzania zrobotyzo-

NA OCENE 3.5




Ma podstawowa wiedze w zakresie projektowania, sterowania i zarzadzania zrobotyzo-

NA OCENE 4.0 . . . .
wanymi procesami produkcyjnymi
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Ma pogh;.bionaé Wied.zq zZ W zak.resie.projektowania, sterowania i zarzadzania zroboty-
zowanymi procesami produkcyjnymi
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 deﬁ-ni’uj.e Zaawansowane pojqc%a 2 zakresu maszyn manipulacyjnych i robotéw oraz
wyjasnia powigzania miedzy nimi
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 Ni Yvykonuje opi.séw technicznych i schematéw technologicznych zrobotyzowanych pro-
cesOw produkeyjnych
NA OCENE 3.0 Wy}(OHuje z bh;c.iami opisy techniczne i schematy technologiczne zrobotyzowanych pro-
cesOw produkcyjnych
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 Wy}conuje poprawne opisy techniczne i schematy technologiczne zrobotyzowanych pro-
ceséw produkeyjnych
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 Wykon}uje zaawansowane opisy techniczne i schematy technologiczne zrobotyzowanych
proceséw produkcyjnych
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie pro jektuje stanowisk produkcyjnych z robotami przemystowymi dla proceséw 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/jektuje zaawansowane stanowiska produkcyjne z robotami przemystowymi dla pro-
cesdéw rolno-spozywcezych
NA OCENE 4.5
NA OCENE 5.0 projektuje zaawansowane stanowiska p?odukcyjne zZ rob.otam.i przem}.lslowymi dla pro-
ces6w rolno-spozywcezych oraz uzasadnia wybrane rozwiazania techniczne
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie projektuje i nie steruje robotami oraz manipulatorami w okreslonych zadaniach
proceséw produkeji roslinnej, zwierzecej i spozywczej
NA OCENE 3.0 projektuje i st.eruje robotami oraz ma.m.nipullator.ami na pozi.o.mie p.odstavyowym w okre-
Slonych zadaniach proceséw produkcji rodlinnej, zwierzecej i spozywczej
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 projektuje i steruje robotami oraz manipulatorami na poziomie podstawowym w okre-
$lonych zadaniach proceséw produkcji rodlinnej, zwierzecej i spozywczej
NA OCENE 4.5
projektuje i steruje robotami oraz manipulatorami na poziomie zaawansowanym w
NA OCENE 5.0 okreslonych zadaniach proceséw produkcji roslinnej, zwierzecej i spozywczej oraz uza-
sadnia wybrane rozwiazania techniczne
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie wykaz/uje otwartoé.ci na postep techniczny w stosowaniu robotéw przemystowych
do proces6w rolno-spozywczych
NA OCENE 3.0 jest cz?éciowo otwa?ty na postep techniczny w stosowaniu robotéw przemystowych do
proceséw rolno-spozywczych
NA OCENE 3.5




jest otwarty na postep techniczny w stosowaniu robotéw przemystowych do proceséw

NA OCENE 4.0 .
rolno-spozywczych
NA OCENE 4.5
jest otwarty oraz chce sie przyczynié do rozwoju postepu technicznego w stosowaniu
NA OCENE 5.0 ) ) .
robotéw przemystowych do procesé6w rolno-spozywczych
EFEKT KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU —
NA OCENE 2.0 nie ma sw1a(zlomosc1 zalet i zagrozen dla ludzi oraz srodowiska wynikajacych ze stoso-
wania robotéw przemystowych
NA OCENE 3.0 zna zalety i zagrozenia dla ludzi oraz $§rodowiska wynikajace ze stosowania robotéw
ko przemystowych, ale nie uwzglednia ich w praktycznym dziataniu
NA OCENE 3.5
NA OCENE 4.0 jest S\imadomy zalet i zagrozen dla ludzi oraz srodowiska wynikajacych ze stosowania
robotéw przemystowych
NA OCENE 4.5
jest swiadomy zalet i zagrozen dla ludzi oraz $rodowiska wynikajacych ze stosowa-
NA OCENE 5.0 nia robotéw przemystowych, przypisuje im znaczaca wage, jednoczesnie uwzglednia w

swoich dzialaniach




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




