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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Automatyzacja i robotyzacja w przemyśle

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Kod przedmiotu WM POJSAM oIIS B5 24/25

Kategoria przedmiotu Przedmioty kierunkowe

Liczba punktów ECTS 2.00

Semestry 2

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Projekt Seminarium

2 15 0 15 0 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Nabycie umiejętności dobierania i wykorzystania podstawowych metod analitycznych i doświadczalnych
w dziedzinie automatyki i robotyki.

Kod archiwizacji:
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Potrafi definiować podstawowe pojęcia z dziedziny automatyki i robotyki.

EK2 Umiejętności Potrafi określić budowę i zna podstawy programowania obrabiarek CNC i robotów przemy-
słowych.

EK3 Umiejętności Potrafi przeprowadzić badania doświadczalne i analizę otrzymanych wyników dotyczacych
wybranych parametrów robotów przemysłowych. Potrafi interpretować uzyskane wyniki i wyciagać wnioski.

EK4 Kompetencje społeczne Potrafi sformułować i przekazać w sposób zrozumiały zagadnienia związane z ro-
botami przemysłowymi i maszynami technologicznymi. Potrafi pracować indywidualnie i w zespole.

6 Treści programowe

Laboratorium

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1
Uruchamianie napędu silnika asynchronicznego z zewnętrznych zacisków
sterujących, konfiguracja wejść, wyjść dyskretnych i analogowych. 4

L2
Demonstracja działania programu sterującego manipulatorem portalowym.
Opracowanie założeń do wybranego podsystemu sterowania. 2

L3 Przygotowanie i uruchomienie prostego programu na tokarkę CNC. 2

L4 Badanie pozycjonowania i orientacji członu roboczego manipulatora szeregowego. 2

L5 Wyznaczenie macierzy Jacobiego. Osobliwości mechanizmu. 3

L6 Pomiary drgań członu roboczego manipulatora o strukturze szeregowej. 2

Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1
Elektryczno-elektroniczne regulatory i układy sterujące w układach automatyki
przemysłowej. 2

W2 Zastosowanie sterowników PLC - możliwości i ograniczenia. 4

W3 Implementacja sterowników CNC - podstawy konfiguracji i programowania. 2

W4
Analiza kinematyczna manipulatorów szeregowych i równoległych. Definicja
i algorytm postepowania zad. prostego i odwrotnego kinematyki manipulatorów
szeregowych.

2
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Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W5

Wyznaczenie położenia członu roboczego względem podstawy manipulatora.
Macierz orientacji i wektor pozycji. Wymiarowanie manipulatora szeregowego,
współrzędne Denavita-Hartenberga, współrzędne jednorodne. Wyznaczenie
macierzy przekształcenia jednorodnego, współrzędne D-H, kąty Eulera, kąty
względem ustalonego układu odniesienia.

3

W6
Macierz Jacobiego manipulatora. Zadanie statyki manipulatora o strukturze
szeregowej. 2

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Prezentacje multimedialne

N3 Zadania tablicowe

N4 Ćwiczenia laboratoryjne

N5 Dyskusja

N6 Praca w grupach

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 30

Konsultacje przedmiotowe 4

Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 10

Opracowanie wyników 8

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 8

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 60

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 2.00
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9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego

F2 Kolokwium

Ocena podsumowująca

P1 Średnia ważona ocen formujących

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0 51% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 61% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 71% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 81% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 5.0 Student potrafi zdefiniować pojęcia: robotyka, automatyka.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0 51% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 61% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 71% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 81% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 5.0
Potrafi wymienić i opisać podstawowe regulatory i układy sterowania stosowane
w automatyce i robotyce przemysłowej.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0 51% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 61% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 71% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 81% wymagań na ocenę 5,0
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Na ocenę 5.0
Student potrafi przeprowadzić analizę otrzymanych wyników dotyczących
wybranych parametrów robotów przemysłowych.

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0 51% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 61% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 71% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 81% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 5.0
Potrafi sformułować i przekazać w sposób zrozumiały podstawowe zagadnienia
związane z robotami przemysłowymi.

10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1 Cel 1 W1 W2 W3 W4
W5 N1 N2 N5 F2 P1

EK2 Cel 1
L1 L2 L3 L4 L5
L6 W2 W3 W4

W5 W6

N1 N2 N3 N4 N5
N6 F1 F2 P1

EK3 Cel 1
L1 L2 L3 L4 L5
L6 W1 W2 W3
W4 W5 W6

N1 N2 N3 N4 N5
N6 F1 F2 P1

EK4 Cel 1
L1 L2 L3 L4 L5
L6 W1 W2 W3
W4 W5 W6

N1 N2 N3 N4 N5
N6 F1 F2 P1
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11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] Morecki A., Knapczyk J. — Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorów i robotów., Warszawa,
1999, WNT

[2 ] Morecki A., Knapczyk J., Kędzior K. — Teoria mechanizmów i manipulatorów. Podstawy i przykłady
zastosowań w praktyce., Warszawa, 2002, WNT

[3 ] Kaczmarek W., Panasiuk J. — Robotyzacja i Automatyzacja, Warszawa, 2022, PWN

[4 ] Gabriel Kost, Piotr Łebkowski, Łukasz N. Węsierski — Automatyzacja i robotyzacja procesów produk-
cyjnych, Warszawa, 2013, PWE

Literatura uzupełniająca

[1 ] Kozłowski K., Dutkiewicz P., Wróblewski W. — Modelowanie i sterowanie robotów, Warszawa, 2003,
PWN

[2 ] Jan Kosmol — serwonapędy obrabiarek sterowanych numerycznie, Warszawa, 1998, WNT

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr inż. Marta Góra-Maniowska (kontakt: marta.gora-maniowska@pk.edu.pl)

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr inż. Marta Góra-Maniowska (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)

2 dr inż. Artur Gawlik (kontakt: artur.gawlik@pk.edu.pl)

3 dr inż. Piotr Pająk (kontakt: piotr.pajak@pk.edu.pl)

4 mgr inż. Adrian Kozień (kontakt: akozien@mech.pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

(miejscowość, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)
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