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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Podstawy automatyzacji i robotyzacji

NAZWA PRZEDMIOTU

Fundamentals of Automation and Robot Application
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM AIR oIN A21 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty ogolne
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 3

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
3 9 0 9 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przedstawienie podstaw z zakresu budowy, zasad sterowania i programowania zautomatyzowanych obrabia-
rek, robotow przemyslowych i maszyn technologicznych.

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

1 Podstawowe wiadomosci z zakresu elektrotechniki i mechaniki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Klasyfikuje i charakteryzuje podstawows wiedze z zakresu: zasad dzialania, parametréw funkcjonal-
nych, budowy i elementéw sktadowych zautomatyzowanych obrabiarek, robotéw i maszyn technologicznych.

EK2 Wiedza Definiuje podstawowe zasady sterowania automatycznego, rodzaje sygnalow, komponenty i struk-
tury uktadow sterowania oraz podstawy opisu matematycznego ich dziatania.

EK3 Umiejetnosci Posiada umiejetnosci podstawowej obstugi uktadow sterowania CNC robota i maszyny tech-
nologicznej oraz potrafi je zaprogramowac.

EK4 Umiejetnosci Potrafi ustali¢ uktady wspotrzednych oraz zbadaé lub okresli¢ najwazniejsze parametry funk-
cjonalne robotéw i zautomatyzowanych maszyn technologicznych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

TEMATYKA ZAJEC LiczBA

Lp . B
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Definicje, okreslenia, wiadomosci podstawowe z zakresu automatyzacji
Wi i robotyzacji, stopien i elastycznosé automatyzacji. Podsystemy funkcjonalne 1
zautomatyzowanego systemu wytwarzania. Przyktady automatyzacji.

Wprowadzenie do zagadnienn sterowania: sygnaly, komponenty i struktura uktadow
W2 sterowania, podstawy opisu matematycznego, regulacja dwupotozeniowa, 3
regulatory PID - podstawy.

Automatyzacja maszyn technologicznych, systemy jedno i wielomaszynowe,

w3 podstawy sterowania numerycznego CNC. 1
Roboty i manipulatory przemystowe, klasyfikacja, budowa, parametry

W4 . . . 1
funkcjonalne, zastosowania robotow.
Programowanie robotéw przemystowych: system i zasady sterowania, uktady

W5 wspotrzednych, interpolacja i parametry ruchu, wybrane metody i jezyki 2
programowania,

W6 Roboty mobilne: budowa, podzial, sterowanie, przykltady zastosowan. 1

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Analiza struktury i dzialania zautomatyzowanego gniazda produkcyjnego 1
z maszynami CNC.
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L2 Uktad regulacji dwupotozeniowej. 2
L3 Uktady wspotrzednych - analiza zapisu potozenia i orientacji narzedzia robota 1
i maszyny technologicznej.
Analiza budowy robota przemystowego, wyodrebnienie zespoléw tancucha
L4 . .. , . 1
kinematycznego i ich parametréow, obstuga uktadu sterowania.
L5 Badanie wybranych parametréw funkcjonalnych robotéow przemystowych. 1
L6 Wstep do programowania robotéw, programowanie przez uczenie, utworzenie 9
i uruchomienie programu dla okreslonego zadania.
L7 Badanie metod nawigacji kotowych roboté6w mobilnych. 1

N1
N2
N3
N4

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Cwiczenia laboratoryjne

Praca w

grupach

Prezentacje multimedialne/e-learning

Strona 3/7




P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 18
Konsultacje przedmiotowe 2
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 5
Opracowanie wynikow 5
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5
Nauka z wykorzystaniem prezentacji multimedialnych 15
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 50
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F2 Kolokwium (test) z zakresu laboratorium i wyktadu

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia arytmetyczna ocen formujacych: sprawozdanie z éwiczenia (waga 1) i kolokwium zaliczeniowe (waga 2)

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Zaliczenie przedmiotu wymaga uzyskania pozytywnej oceny z kazdego efektu k

W2 Zrealizowanie kazdego ¢wiczenia laboratoryjnego.

KRYTERIA OCENY

sztalcenia.

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagai na ocene 3.0

NA OCENE 3.0 55% wymagan na oceneg 5.0
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NA OCENE 3.5 65% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 4.0 75% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 4.5 85% wymagan na ocene 5.0
Potrafi wyodrebnié i scharakteryzowaé¢ elementy funkcjonalne oraz zasady
dziatania robotéw przemystowych oraz zautomatyzowanych obrabiarek i maszyn
NA OCENE 5.0 . . o . .
technologicznych przy spetieniu co najmniej 95% wymagan stawianych na ocene
5.0.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Student nie spetnia wymagai na ocene 3.0
NA OCENE 3.0 55% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 3.5 65% wymagani na ocene 5.0
NA OCENE 4.0 75% wymagan na oceng 5.0
NA OCENE 4.5 85% wymagan na ocene 5.0
Zna definicje transmitancji operatorowej oraz charakterystyk czasowych. Potrafi
scharakteryzowa¢ zamkniety i otwarty uktad sterowania. Potrafi przedstawié¢
schemat blokowy i przebiegi sygnaléow w ukladzie automatycznej regulacji
NA OCENE 5.0 e .. . . . O
dwupolozeniowej obiektem inercyjnym pierwszego rzedu bez op6znienia i z
op6znieniem oraz obiektem inercyjnym drugiego rzedu przy spelnieniu co
najmniej 95% wymagan stawianych na ocene 5.0.
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Student nie spetnia wymagai na ocene 3.0
NA OCENE 3.0 55% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 3.5 65% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 4.0 75% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 4.5 85% wymagari na ocene 5.0
Potrafi zaprogramowaé robota przemystowego dla prostego zadania
NA OCENE 5.0 manipulacyjnego przy spelnieniu co najmniej 95% wymagan stawianych na ocene
5.0.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagai na ocene 3.0
NA OCENE 3.0 55% wymagan na ocene 5.0
NA OCENE 3.5 65% wymagani na ocene¢ 5.0
NA OCENE 4.0 75% wymagan na oceng 5.0
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NA OCENE 4.5 85% wymagan na ocene 5.0

Potrafi zastosowa¢ odpowiedni uklad pomiarowy do zbadania powtarzalnosci
NA OCENE 5.0 pozycjonowania zespolu roboczego maszyny technologicznej lub robota przy
spelnieniu co najmniej 95% wymagan stawianych na ocene 5.0.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT PO SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K Al W03 1 N1 N P
EK1 Al W25 Cel 1 W1 W3 W4 W6 1 N4 F2 P1
EK2 Al W03 Cel 1 W2 L2 N1 N2 N4 F1 F2 P1
Al U19 W3 W5 L1 14
EK3 A1_U20 Cel 1 L6 L7 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1
EK4 A1 _U20 Cel 1 W4 L3 L5 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1

11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA

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

[2 | Kosmol J. — Automatyzacja obrabiarek i obrébki skrawaniem, Warszawa, 2000, WNT

[3 | Kost G, Wesierski L., Lebkowski P. — Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych., Warszawa,
2018, PWE

[4 | Kaczmarek W., Panasiuk J. — Robotyzacja proceséw produkcyjnych., Warszawa, 2017, PWN
[5 | Petczewski W. — Teoria sterowania, Warszawa, 1980, WNT

LITERATURA DODATKOWA

[L | — Dokumentacja techniczna robotéw Mitsubishi EX-RV1, FanucS420F, Fanuc ArcMatel00, Kawasaki RL10,
Miejscowosé, 2019, Wydawnictwo
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12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

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

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

dr hab. inz., prof PK Jerzy Zajac (kontakt: zajac@mech.pk.edu.pl)
dr inz. Stanistaw Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)

dr inz. Marta Gora-Maniowska (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)

dr inz. Krzysztof Krupa (kontakt: krupa@mech.pk.edu.pl)

dr inz. Waldemar Matopolski (kontakt: malopolski®@mech.pk.edu.pl)
dr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@mech.pk.edu.pl)

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

dr inz. Adam Slota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)

© 0w N o o ks W N =

dr inz. Krzysztof Wojcik (kontakt: kwojcik@mech.pk.edu.pl)
10 mgr inz. Jarostaw Zych (kontakt: zych@mech.pk.edu.pl)
11 megr inz. Adrian Kozienn (kontakt: akozien@mech.pk.edu.pl)

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

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy osob prowadzacych przedmiot)
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