POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2015/2016

Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Automatyka i Robotyka Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: A
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: Mechatronika

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Roboty przemystowe i maszyny technologiczne

NAZWA PRZEDMIOTU

Industrial Robots and Manufacturing Machines
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU A939
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBAa PUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 15 0 15 0 15 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z budows, zasadami sterowania, programowania oraz zastosowaniem robotéw i manipulatoréw
przemystowych oraz obrabiarek i maszyn sterowanych numerycznie (CNC).

Kod archiwizacji: 8C16F579
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomo$é podstawowych zagadnieri z podstaw automatyki oraz z zakresu technik i technologii wytwarzania.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Posiada wiedze z zakresu budowy robotéw i maszyn technologicznych oraz matematycznego opisu
kinematyki i dynamiki ruchu zespotéw ruchowych.

EK2 Wiedza Zna uktady napedowe, sterowania i sensoryczne robotéw i obrabiarek oraz sposoby opisu i tworzenia
modeli matematycznych elementéw sktadowych.

EK3 Umiejetnosci Potrafi obstugiwa¢ uklady sterowania i programowaé roboty przemyslowe oraz obrabiarki
CNC.

EK4 Umiejetnosci Potrafi modelowaé¢ elementy sktadowe uktadéw napedowych i sterowania oraz przeprowadzaé
symulacje ich dzialania.

6 TRESCI PROGRAMOWE

PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Projekt pozycjonera liniowo-obrotowego palet z otwartym uktadem sterowania 8
i napedami w postaci silnikéw krokowych.
P2 Budowa modelu i badanie symulacyjne serwonapedu w aplikacji MatLab. 7
WYKELAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Definicje, okreslenia, wiadomosci podstawowe dotyczace robotéw przemystowych.
W1 Konfiguracje kinematyczne.Podstawowe parametry i charakterystyki funkcjonalne 4
robotéow i manipulatoréw. Wybrane zagadnienia kinematyki i dynamiki robotow.

Przeglad podstawowych grup obrabiarek. Kryteria oceny obrabiarek. Obrabiarki
sterowane numerycznie: cechy konstrukcyjne, magazyny narzedziowe i kodowanie
narzedzi, struktura zamknietego uktadu sterowania poltozeniem, serwonapedy,
czujniki pomiaru potozenia i predkosci, bazy i uktady wspolrzednych, tryby pracy.

Napedy stosowane w robotach, manipulatorach i obrabiarkach. Uktady
sensoryczne potozenia, przemieszczenia, predkosci, sily, systemy wizyjne
rozpoznawania obrazu. Uktady sterowania, klasyfikacja, budowa, dziatanie. Opis
i modele matematyczne elementéw uktadu sterowania.

W4 Metody i jezyki programowania robotow i obrabiarek. 3
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Badanie i analiza wybranych uktadéw napedowych i sensorycznych. 5
L2 Analiza budowy, dzialania, sterowania typu PTP/CP oraz programowanie robotow 4
przemystowych Mitsubishi Movemaster (5-osi CNC), FANUC S-420F (6-osi CNC).
L3 Badanie sprawnosci, doktadnosci geometrycznej i doktadnosci pozycjonowania 9
tokarki TKX50N.
L4 Opracowanie i uruchomienie programu dla zadanego zadania obrébki na tokarce 4
TKX50N z ukladem sterowania SINUMERIK 802D.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady
N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Cwiczenia projektowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 0
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajgce z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 5
Opracowanie wynikow 0
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00
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9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne

F2 Projekt zespotowy

F3 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Opracowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych i projektowych.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Potrafi scharakteryz.owaé. podstaWF)Yve typy .ro.botéw i’ obrabiarek oraz sposoby
matematycznego opisu kinematyki i dynamiki zespotéw ruchowych.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
N oo 3.1
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Pot.raﬁ z.ap.rogramowac’ i urucho.mié prace automatyczna robota przemystowego
(Mitsubishi, Fanuc) oraz tokarki CNC (TKX50N).
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NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0

Zna sposoby opisu i tworzenia modeli matematycznych podstawowych elementow

NA OCENE 3.0 sktadowych ukladu napedowego i sterowania oraz potrafi przeprowadzié
symulacje ich dziatania.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 P1 Wi;NQ L1 N1 N2 N3 F1F2 F3 P1
EK2 Cel 1 P1 P2 \IZI?’ L1 L2 N1 N2 N3 F1 F2 F3 P1
EK3 Cel 1 W4 L2 14 N1 N2 N3 F1F2 F3 P1
EK4 Cel 1 P2 W3 N1 N3 F1F2 F3 P1
11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA
[1 | Honczarenko J. — Roboty przemystowe, budowa i zastosowanie, Warszawa, 2010, WNT.
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[2 | Morecki A., Knapczyk J. — Podstawy Robotyki, Warszawa, 1999, WNT.

[3 | Kosmol J. — Serwonapedy obrabiarek sterowanych numerycznie, Warszawa, 1998, WNT.

[4 | Wit G., Niestony P., Bartoszuk M. — Programowanie obrabiarek NC/CNC, Warszawa, 2006, WNT.

[5 | Kost G., Swider J. — Programowanie robotéw on-line., Gliwice, 2008, Wyd. Politechniki Slaskiej.

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Honczarenko J. — Elastyczna automatyzacja wytwarzania, obrabiarki i systemy obrébkowe, Warszawa, 2000,

WNT.

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Dokumentacja techniczna robotéw Mitsubishi EX-RV1, FanucS420F.
[2 | Dokumentacja sterownika CNC Sinumeric 802 DSL.

[3 | Dokumentacja aplikacji MatLab

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Stanistaw, Piotr Krenich (kontakt: stanislaw.krenich@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

dr inz. Stanistaw Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)
dr inz. Marta Gora (kontakt: gora@mech.pk.edu.pl)

mgr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@mech.pk.edu.pl)

mgr inz. Marcin Morawski (kontakt: morawski®@mech.pk.edu.pl)

mgr inz. Ryszard Trela (kontakt: trela@mech.pk.edu.pl)

N O A W =

mgr inz. Jarostaw Zych (kontakt: zych@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)

(dziekan)
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