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KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim:

ROBOTYZACJA PROCESOW PRZEMYSLOWYCH Kod przedmiotu:
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: KNT/ZIP-IP/PAIRP/39
ROBOTIZATION OF INDUSTRIAL PROCESSES
Kierunek studiow: Profil: Poziom studiow:
Zarzadzanie i Inzynieria Produkeji praktyczny I stopien
Specjalnosélspecjalizacja: . . . L
Procesy Automatyzacji i Robotyzacji Forma_zallczenla przedmiotu: Semestr studiow:
. egzamin 6
Przemystowej
Nazwa grupy przedmiotow: Jezyk w jakim prowadzone sq zajecia:
specjalnosciowy polski
Forma zajeé Ogélna Liczba
Tryb studiow . . Zajecia liczba punktow
W Cw. Konw. Lab. Proj. Sem. terenowe Lektorat godzin ECTS:
Tryb
stacjonarny 15 . . ) 15 . 15 ) 45
4
Tryb
niestacjonarny 15 B B . 15 ) 9 ) 39

Jednostka realizujqca przedmiot:
Kolegium Nauk Technicznych

Odpowiedzialny za opracowanie karty przedmiotu (tytut/stopier naukowy, imie i nazwisko, adres e-mail):
dr inz. Witold Krieser (wkrieser@wszop.edu.pl)

CEL PRZEDMIOTU:

C1. Zapoznanie studentéw z podstawowymi elementami wykorzystywanymi przy budowie robotow
C2. Zapoznanie studentow z wykorzystaniem robotow w roznych gateziach gospodarki
Cs. Zapoznanie studentow z systemami zabezpieczen na stanowiskach zrobotyzowanych
WYMAGANIA WSTEPNE:
1. Wiedza z zakresu podstaw automatyki

ODNIESIENIE DO
PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE: KIERUN KOWYCH
EFEKTOW UCZENIA SIE

zna i rozumie podstawowe zagadnienia zwigzane z robotyzacja
EU1 procesow przemystowych oraz ich wplywu na $rodowisko pracy i ZIP KW_09
srodowisko naturalne

potrafi dokona¢ doboru podstawowych elementéw budowy robota na
EU2 etapie projektowania 1 dokonywa¢ zmian przy zachowaniu ZIP KU_04
obowigzujacych przepisow prawnych i normatywnych

potrafi wykorzysta¢ posiadang wiedz¢ i uzy¢é wiasciwych metod
EU3 i narzedzi do rozwigzywania zadan w zrobotyzowanych procesach ZIP KU_03, ZIP KU_09
produkcyjny oraz na stanowisku pracy

jest gotow do identyfikowania 1 samodzielnego rozstrzygania
EU4 probleméw  dotyczacych systemOw  zabezpieczen ukladow ZIP KK_02
zrobotyzowanych

Stronalz3




Wyzsza Szkola Zarzgdzania Ochrong Pracy w Katowicach

TRESCI PROGRAMOWE:

L.p. WYKEAD 'E'CZba gOdi:”
Robotyka - wprowadzenie. schematy kinematyczne

Wi Historia robotyki. Definicje robotow. Robotyka pojecia podstawowe. Schemat 3 3
kinematyczny robota. Okreslanie stopnia swobody robotéw. Manipulator, pedipulator.
Roboty wspomagajace. Rozwdj robotyki w Polsce i na §wiecie - rynek robotow.
Robotyka - budowa
Efektory robotow przemystowych. Czujniki i uktady sensoryczne robotow

W2 L . o . oo 3 3
przemystowych. Klasyfikacja 1 parametryzacja czujnikéw. Bariery. Silniki
elektryczne, rodzaje zasilania robotow przemystowych. Dynamika robotow

W3 Robotyka -klasyfikacja robotow 3 3

Klasyfikacja kartezjanska, cylindryczna, antropomorficzna, sferyczna, SCARA.

Zastosowanie robotéw. Roboty mobilne

Wykorzystanie robotow przemystowych w wybranych aplikacjach. Analiza procesow
W4 zrobotyzowanego sortowania, pakowania i paletyzacji. Robotyka mobilna. Roboty 3 3
montazowe, spawalnicze, malarskie, kroczace, humanoidalne, ustugowe,
egzoszkielety.

Zabezpieczenie robotow. Robotyka edukacyjna
Systemy bezpieczenstwa na stanowiskach zrobotyzowanych. Rynek robotow. 3 3
Robotyka edukacyjna. Budowa i zastosowanie robotow edukacyjnych. Przyklady
robotéw edukacyjnych - w teorii i praktyce.

W5

RAZEM: 15 15

FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA PRZEDMIOTU: egzamin pisemny

Liczba godzin

L.p. PROJEKT S N

Program ROBOSTUDIO

Zrobotyzowane procesy robotyzacji — studium przypadku - zalozenia projektowe.
P1 Instalacja oprogramowania -- licencja sieciowa. Wymagania systemowego. Wirtualne 3 3
srodowisko projektowania robotéw. Wykonanie przyktadowych uruchomien
wirtualnych procesd6w zrobotyzowancyh.

Program ROBOSTUDIO - interfejs uzytkownika

Charakterystyka srodowiska RobotStudio. Wirtualny kontroler. Analiza dostepnych
P2 robotéw w $rodowisku oprogramowania. RAPID. Zasady pracy z robotem w trybie 3 3
rgcznym 1 automatycznym, obshluga konsoli, sterowanie logika, ustawianie
parametrow instrukcji ruchu, korygowanie pozycji.

Program ROBOSTUDIO - obstluga programu
Import grafiki wykonanej w innych programach. Zasady tworzenia stanowisk 3 3
roboczych. Utworzenie nowego projektu. Sposob rozwigzania obstugi wirtualnego
i rzeczywistego kontrolera.

P3

Program ROBOSTUDIO - realizacja projektu
P4 Realizacja projektu wedtug ustalonych zatozen. Programowanie robotow 3 3
w srodowisku RobotStudio.

Program ROBOSTUDIO - analiza projektow
Przyktadowe konstrukcje robotow, analiza projektu. Prowadzenie symulacji i analiza 3 3
wynikow  symulacji. Integracja ze S$rodowiskiem dodatkowych narzedzi
programistycznych.

P5

RAZEM: 15 15

FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA PRZEDMIOTU: zaliczenie pisemne

Liczba godzin

L.p. ZAJECIA TERENOWE S N

Zapoznanie z firma, przedsi¢biorstwem, laboratorium
P1 Okreslenie  warunkéw zaje¢, zasad bezpieczenstwa. Charakterystyka firmy, 5 3
przedsiebiorstwa lub laboratorium - obiektu, w ktorym si¢ odbywaja zajecia terenowe

Przestrzen robocza robota - stopnie swobody
P2 Analiza dokumentacji pod wzgledem mozliwos$ci zastosowania danego uktadu robota 5 3
w przedsigbiorstwie pod katem sterowania, stopni swobody, bezpieczenstwa.
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P3

Dokumentacja robot
Odwzorowanie procesu produkcyjnego, danego robota w dowolnym programie 5 3
symulacyjnym. Wytyczne do sprawozdania z zajgc

RAZEM: 15 9

FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA PRZEDMIOTU: aktywno$¢ na zajeciach, wykonanie symulacji omawianego
robota, wykonanie sprawozdania.

NARZEDZIA 1 METODY DYDAKTYCZNE:

1.

Wyktad z prezentacja multimedialna

2.

Materiaty pomocnicze - modele elementow robotycznych, plansze, robot, sensory

OBCIAZENIE STUDENTA PRACA:

Forma aktywnosci Liczba g_odzin na zrealizowani(_a akty_wnoéci
tryb stacjonarny tryb niestacjonarny
1. godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim 45 39
2. samodzielne przygotowanie do zajec 25 30
3. przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 12 13
4, udziat w konsultacjach 5 5
5. zapoznanie si¢ z literaturg przedmiotu 10 10
6. egzamin / zaliczenie 3 3
SUMA GODZIN 100 100
LICZBA PUNKTOW ECTS 4 4

LITERATURA PODSTAWOWA:

1.

Panasiuk J., Kaczmarek W.: Robotyzacja procesow produkcyjnych, PWN 2017

2.

Mikulczynski T.: Adutomatyzacja procesow produkcyjnych, Wydawnictwo WNT, 2017

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

1. Szkodny T.: Kinematyka robotéw przemystowych Wydawnictwo Politechniki Slaskiej 2013
2. Szkodny T.: Podstawy robotyki, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej 2012
PRZYDATNE INFORMACJE
PLATFORMA MOODLE zawiera :
*  materialy dydaktyczne do przedmiotu
1. = przedmiotowe efekty uczenia si¢
= zalecang literature
= warunki i kryteria zaliczenia przedmiotu
2 BIBLIOTEKA WSZOP zapewnia literatur¢ podstawowa do przedmiotu oraz wybrane pozycje literatury
' uzupelniajacej, w tym dostep do zbioréw cyfrowych i Platformy IBUK Libra
ELEKTRONICZNY NIEZBEDNIK STUDENTA zawiera:
=  kierunkowe efekty uczenia sig
3. <,
= Karty przedmiotow
= terminy konsultacji nauczycieli akademickich
WIRTUALNY DZIEKANAT zawiera:
4 * harmonogram zaj¢¢ na biezacy semestr
' = harmonogram sesji egzaminacyjnej
=  ogloszenia dotyczace organizacji roku akademickiego
5. Terminy egzaminow uzgadnia starosta roku z prowadzacym zajgcia
6. Karta przedmiotu obowigzuje od roku akademickiego 2022/2023
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https://ksiegarnia.pwn.pl/autor/pplk-dr-inz.-Wojciech-Kaczmarek,a,74098316

