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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Automatization and robotization in machinery

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM MIBM oIS C9 24/25
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 6.00

SEMESTRY 67

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 15 0 0 0 0 0
7 15 0 0 0 30 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z metodami programowania sterownikéw PLC oraz mozliwo$ciami symulowania dziatania wy-
branych elementéw zautomatyzowanej linii produkcyjne;j.

Kod archiwizacji:
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Cel 2 Prezentacja podstaw konstrukcji mechanicznej, sterowania, programowania i zastosowan manipulatoréw i ro-

botéw przemystowych

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Ma wiedze dotyczaca mozliwosci komputerowego symulowania zautomatyzowanych procesow pro-

dukcyjnych oraz metod programowania sterownikéw PLC.

EK2 Umiejetnosci Umie zasymulowaé¢ zautomatyzowany proces produkcyjny oraz opracowaé algorytm sterowa-

nia tym procesem i zaimplementowaé¢ go w sterowniku PLC.

EK3 Wiedza Zna konstrukcje mechaniczna robotéw i manipulatoréw, opis kinematyczny i dynamiczny ruchéw

robotéow

EK4 Wiedza Zna podstawy sterowania sekwencyjnego i CNC robotéw i manipulatorow

EK5 Umiejetnosci Potrafi pomierzy¢ i opracowaé¢ wyniki wybranych parametréw, funkcjonalnych robota, czuj-

nikéw i systemoéw napedowych

EK6 Umiejetnosci Potrafi opracowaé¢ program dla robota przemystowego dla wybranego zadania

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKEAD
Lp TEMATYKA ZAJEC Licza
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Wi An overview of robotic mechanical systems. 2
w2 Drive systems and sensory. 2
W3 CNC control system, communication in manufacturing systems. 2
W4 Introduction to kinematics of industrial robots. 4
W5 Programming of robots, manipulators and cooperated CNC machines. 3
W6 Application of robots in different fields, robot tools and equipment. 2
W7 Implementation of the selected plant model in the Factory IO simulation software. 2
Implementation of the PLC application to control some elements of the simulated
W8 plant model. Information exchange between the PLC and the simulation using 2
dedicated communication application.
W9 Basic principles on statics and dynamics of industrial robots. 3
W10 Trajectory planning and control of tool center point (TCP). 2
W11 Mobile robots, AGV and LGV in industry. 4
W12 Visual system based control of robots 2
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PROJEKT
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
P1 Building of the selected plant model in the Factory IO simulation software. 6
P2 Writhing program for the PLC to control selected elements of the simulated plant 4
model.
P3 Testing and corrections of the developed plant model and its control application 3
P4 Projects evaluation 2
Calculation and validation of position and orientation for TCP. Measurement and
P5 . . 5
evaluation of selected functional parameters of robots.
P6 Industrial robot programming. 5
P7 CNC machine programming. 5

N1
N2
N3
N4

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Prezentacje multimedialne

Konsultacje

Cwiczenia projektowe
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 60
Konsultacje przedmiotowe 4
Egzaminy i zaliczenia w sesji 6

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 40
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 40
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 165
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 6.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia projektowego

F2 Odpowiedz ustna

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

‘W1 Opracowanie sprawozdania z ¢wiczenia projektowego

‘W2 Uzyskanie oceny pozytywnej z kazdego efektu ksztatcenia

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Projekt zespotowy

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
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Student potrafi omowi¢ mozliwosci komputerowego symulowania

NA OCENE 3.0 zautomatyzowanych procesé6w produkcyjnych w wybranym srodowisku oraz
metody programowania sterownikéow PLC.
EFEKT KSZTALCENIA 2
Student potrafi opracowaé symulacje komputerowa prostego zautomatyzowanego
NA OCENE 3.0 procesu produkcyjnego oraz opracowaé algorytm sterowania tym procesem
i zaimplementowac ten algorytm w sterowniku PLC.
EFEKT KSZTALCENIA 3
Zna notacje Denavita-Hartenberg’a, okreslenie i rozwigzania prostego
NA OCENE 3.0 . . - ) .
i odwrotnego zadania kinematyki dla robotéw o strukturze szeregowej
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 3.0 Potrafi opisaé¢ struktury systemu sterowania robotéw i zasady ich programowania
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 3.0 Potraﬁ pomierzy¢ s}ztywnoéé, powtarzalnos$é pozycjonowania, drgania kisci
1 parametry sensorow
EFEKT KSZTALCENIA 6
NA OCENE 3.0 Potrafi zaprogramowaé robota przemystowego dla wybranego zadania w jezyku

programowania i metoda uczenia

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT P CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU
EK1 Cel 1 W7 W8 N1 N2 F2 P1
EK2 Cel 1 P1P2P3 P4 N3 N4 F1P1

W1 W2 W4 W6

EK3 Cel 2 W9 W1l W12 N1 N2 F2 P1
EK4 Cel 2 W3 W5 W10 N1 N2 F2
EK5 Cel 2 P5 N3 N4 F1P1
EKG6 Cel 2 P6 P7 N3 N4 F1P1
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Gilewski T. — Szkota Programisty PLC, sterowniki przemystowe, Gliwice, 2017, Helion

[2 | Craig J. J. — Introduction to Robotics: Mechanics and Control, MA, 1989, Addison-Weslay PC

[3 | Spong M. W., Hutchinson S., Vidyasagar M. — Robot modeling and control, NJ, 2006, John Wiley& Sons

[4 | AutorAngeles J. — Fundamentals of Robotic Mechanical Systems. Theory, Methods, and Algorithms, NY,
2007, Springer

LITERATURA UZUPELNIAJACA

ala ., Korpysz K., stawski P. — Wstep do programowania sterownikow , Warszawa, ,
1 | Salat R., K K., Obstawski P Wstep d ja st kow PLC, W 2010
WKiL

[2 | Autor — Technical documentation of industrial robots Mitsubishi, Fanuc, Kawasaki., Miejscowos¢, 2019, Wy-
dawnictwo

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

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

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

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

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

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

dr inz. Marcin Malec (kontakt: marcin.malec@pk.edu.pl)

dr inz. Waldemar Malopolski (kontakt: waldemar .malopolski@pk.edu.pl)
dr inz. Marta Gora-Maniowska (kontakt: marta.gora-maniowska@pk.edu.pl)

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

o N o ks W N

mgr inz. Adrian Kozienn (kontakt: adrian.kozien@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)
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PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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