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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Zautomatyzowane systemy wytwarzania

NAZWA PRZEDMIOTU

Automated manufacturing systems
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU 7216
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 6

2 RoODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

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

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przedstawienie podstawowych zagadnien z zakresu budowy, zasad sterowania, nadzoru i diagnostyki jedno
i wielomaszynowych zautomatyzowanych systemow wytwarzania (ZSW).

Kod archiwizacji: 7C837B45



P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomo$é podstawowych zagadnieri z zakresu technik i technologii wytwarzania, elektrotechniki i elektroniki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Posiada wiedze z zakresu podstaw automatyzacji i robotyzacji, struktur systemu wytwarzania, bu-
dowy elementéw systemu w obszarze zautomatyzowanych obrabiarek i maszyn technologicznych, urzadzen
transportu, manipulacji i sktadowania.

EK2 Wiedza Zna podstawowe uklady napedowe i sensoryczne oraz systemy nadzorowania i sterowania lokalnego
(CNC, PLC) oraz globalnego (zcentralizowane, rozproszone).

EK3 Umiejetnosci Potrafi obstugiwaé i programowaé roboty i manipulatory przemystowe oraz obrabiarki CNC.

EK4 Umiejetnosci Potrafi uruchamiaé¢, obstugiwaé i sterowaé silnikami elektrycznymi, sitownikami pneumatycz-
nymi (hydraulicznymi) oraz wykorzystywaé sensory polozenia.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Pojecia i definicje podstawowe, automatyzacja i robotyzacja, elastycznosé systemu 1

wytwarzania. Struktura zautomatyzowanego systemu wytwarzania (SW).

Podsystem wytwarzania, wieloosiowe obrabiarki CNC, centra obrébkowe,
W2 autonomiczne stacje obrobkowe (ASO), zautomatyzowane maszyny technologiczne 4
do obrobki plastycznej i spawania.

W3 Podsystem transportu, manipulacji i sktadowania przedmiotéw i narzedzi. 2

W4 Uktady napedowe i sensoryczne w zautomatyzowanych systemach wytwarzania. 2

Podsystem sterowania, sterowanie numeryczne CNC, sterowniki PLC,
W5 programowanie uktadow sterowania. Podsystem nadzoru i diagnostyki w SW. 4
Algorytmy sztucznej inteligencji w sterowaniu i nadzorze.

Wielomaszynowe systemy wytwarzania, integracja fizyczna i informacyjna,

Weé sterowanie scentralizowane i rozproszone, komputerowo zintegrowana produkcja 2
CIM.
LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Analiza budowy i dzialania podsystemow funkcjonalnych w ZSW na przyktadzie

L1 | systemow TOR i EMCO.
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L2 Badanie uktadéw napedowych i sensorycznych stosowanych w ZSW. 4
L3 Sterowanie ciagle i dyskretne silnikami elektrycznymi oraz napedami 9
pneumatycznymi i hydraulicznymi.
L4 Programowanie i obstuga robotéw przemystowych Mitsubishi i Fanuc. 3
L5 Programowanie i obstuga tokarki CNC. 3

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady

N2 Cwiczenia laboratoryjne

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 0
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 15
Opracowanie wynikow 5

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5

SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 30
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Projekt zespotowy

F2 Cwiczenie praktyczne
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Sporzadzenie sprawozdan z ¢wiczeni laboratoryjnych.

W2 Zaliczenie przedmiotu wymaga uzyskania pozytywnej oceny z kazdego efektu ksztalcenia.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 -
Potrafi wyodrebnié i scharakteryzowaé¢ elementy podsysteméw funkcjonalnych
NA OCENE 3.0 . . . S .
ZSW w zakresie wytwarzania, transportu, manipulacji i sktadowania.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 -

Potrafi zdefiniowaé i oméwié podstawowe uktady napedowe i sensoryczne oraz

NA OCENE 3.0 zasady sterowania lokalnego i globalnego w ZSW.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 -

Potrafi obstugiwaé i zaprogramowaé robota przemystowego i tokarke CNC dla

N4 oceng 3.0 podanego zadania.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -
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EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 -

Potrafi skonfigurowaé, zaprogramowaé sterowniki i uruchomi¢ napedy
NaA OCENE 3.0 elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne. Posiada umiejetnosé wykorzystania
podstawowych sensorow.

NA OCENE 3.5 -

NA OCENE 4.0 -

NA OCENE 4.5 -

NA OCENE 5.0 -

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE

DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO- .
EFEKT . CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU

SPOSOBY OCENY

K1 W08,

EK1 K1_W14, Cel 1 W6 L1 L2 L3 N1 N2 F1 F2 P1
K1 U03

K1 WOos,
EK2 K1_W14, Cel 1 L4 L5 N1 N2 F1 F2 P1
K1 U03

K1_WO08,
K1_ W14,
K1_U03,
K1_Ko01

EK3 Cel 1 L5 N1 N2 F1F2 P1

K1 W14,

EK4 K1 U03

Cel 1 L4 L5 N1 N2 F1F2P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Honczarenko J. — Elastyczna automatyzacja wytwarzania, obrabiarki i systemy obrébkowe, Warszawa, 2000,
WNT.
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[2 | Kosmol J. — Automatyzacja obrabiarek i obrobki skrawaniem, Warszawa, 2000, WNT.

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 ] Lis S., Santarek K., Strzelczyk S. — Organizacja elastycznych systemdw produkcyjnych, Warszawa, 1994,
PWN.

[2 | Honczarenko J. — Roboty przemystowe, budowa i zastosowanie, Warszawa, 2009, WNT.

LITERATURA DODATKOWA
[1 ] Dokumentacja techniczna systemow wytwarzania CP TOR, EMCO, robotow Mitsubishi Movemaster EX, Fanuc
S420F, sterownika CNC Sinumeric 802D.

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

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

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

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

mgr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@m6.mech.pk.edu.pl)

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

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

(=2 TES) SR N U V)

mgr inz. Tomasz Wiek (kontakt: wiek@m6.mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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