PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA
W NOWYM SACZU

KARTA PRZEDMIOTU

obowigzuje studentéw rozpoczynajgcych studia w roku akademickim 2016/2017

Instytut Techniczny
Kierunek studiéw: Mechatronika Profil: Praktyczny
Forma studiéw: Niestacjonarne Kod kierunku: 06.0
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci:  Mechatronika w systemach produkcyjnych

1 PRZEDMIOT

NAZWA PRZEDMIOTU Programowanie robotéw technologicznych
KOD PRZEDMIOTU IT 06.0 PIIN CS5 16/17
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalnosciowe
LiczBAa PUNKTOW ECTS 4
SEMESTRY 3

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM PROJEKT SEMINARIUM
3 15 8 8

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie studentéw z zasadami programowania robotéw technologicznych.
Cel 2 Przekazanie studentom szczegoléw zwiazanych z funkcjonowaniem robotéw jako systemdéw mechatronicznych.

Cel 3 Ugruntowanie wiedzy z zakresu modelowania, wykonywania obliczeri symulacyjnych i badania ukladéw
robota.

Cel 4 Nabycie przez studentéw umiejetnosci formutowania wymagari i opracowywania optymalnych programoéw
sterujacych praca robotéw technologicznych.

Cel 5 Ksztaltowanie wéréd studentéw swiadomosci waznosci dla spoleczenistwa mechatronika wyksztalconego i
potrafigcego podejmowaé prawidtowe decyzje.
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

a Znajomos¢ podstaw robotyki.

b Znajomosé podstaw sterowania robotéw.

5 EFEKTY KSZTAICENIA

EK1 Wiedza: Student posiada wiedze z zakresu budowy robotéw technologicznych oraz planowania trajektorii

cztonu roboczego.

EK2 Wiedza: Student zna uklady napedowe polaczen ruchowych i uktady sterowania praca robotéw technologicznych.

EK3 Umiejetnosci: Student potrafi programowac i obstugiwaé¢ uklady sterowania robotéw technologicznych.

EK4 Wiedza: Student posiada ugruntowana wiedze z zakresu podstaw automatyki i robotyki.

EK5 Kompetencje spoleczne: Student ma swiadomosé waznosci swojej roli i podejmowanych decyzji dla spoleczeristwa.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

Lp

TEMATYKA ZAJEC
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

LICZBA GODZIN

W1

Podstawowe parametry i charakterystyki funkcjonalne robotéw technologicznych.
Jakobiany, predkosci, obciazenia statyczne i<dynamika robota. Zaleznosci
wspohrzednych kartezjariskich, sferycznychi cylindrycznych od wspéhrzednych
konfiguracyjnych.

W2

Planowanie i generowanie trajektorii. we rwspélrzednych konfiguracyjnych i
kartezjariskich. Generowanie trajektorii-w czasie unormowanym i rzeczywistym.
Opis trajektorii w jezyku programowania robota.

W3

Wyznaczanie granic przestrzeni roboczej i punktéw osobliwych. Osiagi robota:
obcigzalnosé, powtarzalnosé- i dokladnosé, sztywnos$é, czestotliwosé drgan
wlasnych i czestosé sterowania.

W4

Napedy potaczen ruchowych, uklady redukcji predkosci i przeniesienia napedu.
Silniki, przekladnie, czujniki przemieszczen, czujniki sit i momentéw obrotowych,

W5

Uklady sterowania robotéw technologicznych. Modelowanie i sterowanie silnika
elektrycznego. Architektura ukladu sterowania z nadrzednym komputerem
sterujacym i mikroprocesorami. Jezyki i uklady programowania robotéw.

RAZEM

15

CWICZENIA

Lp

TEMATYKA ZAJEC
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

LiczBA GODZIN

C1

Wyznaczanie zastepczej sztywnosci uktadu przeniesienia napedu, sztywnosci i
masy zredukowanej do czlonu roboczego oraz czestotliwosci drgan wlasnych.

C2

Symulacja nadaznego uktadu sterowania dla 3-czlonowego ramienia robota przy
wykorzystaniu prawa sterowania PD. Wyznaczenie tlumienia krytycznego.

C3

Definiowanie instrukcji, ktére pozwalaja ustali¢ uklady odniesienia stanowiska i
narzedzia, polozenie ukladu narzedzia wzgledem ukladu kisci, potozenie uktadu
celu wzgledem uktadu podstawy.

RAzZEM
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LABORATORIUM

TEMATYKA ZAJEC

Lp ) . LiczBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

L1 Sterowanie ruchem robota za pomoca programatora recznego. 3

L9 Opracowywanie programoéw sterujacych na komputerze PC i kopiowanie ich do 3
sterownika robota.

L3 Programowanie zadan manipulacyjnych i technologicznych dla wybranego robota. 2
RAzZEM 8

7 METODY DYDAKTYCZNE

M1 Cwiczenia projektowe
M2 Cwiczenia laboratoryjne
M3 Symulacja laboratoryjna
M4 Wyktady

M5 Prezentacje multimedialne

M6 Praca w grupach

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA
- GODZIN NA
FORMA AKTYWNOSCI
ZREALIZOWANIE
AKTYWNOSCI

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 31
Konsultacje przedmiotowe 0
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0
Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym:
Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 10
Opracowanie wynikéw 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 30
Opracowanie sprawozdania 19
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 100
CAIEGO NAKIADU PRACY STUDENTA
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Egzamin

F2 Kolokwium

F3 Sprawozdanie z é¢wiczenia laboratoryjnego

F4 Aktywnosé na zajeciach
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OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIAIU NAUCZYCIELA AKADEMICKIEGO

1 Inne
KRYTERIA OCENY
EFEKT KSZTALCENIA 1 MIEJSCE OPI1S WERYFIKACJI EK 1
WERYFIKACJI
Na Student potrafi prawidtowo opisa¢ budowe 50% oceny z egzaminu +
OCENE robota i1 planowanie trajektorii we | wyklad, éwiczenia 50% oceny z kolokwium na
3 wspotrzednych kartezjariskich. éwiczeniach.
Na Student potrafi prawidtowo opisaé¢ budowe
OCENE robota 1 planowanie trajektorii we
4 wspétrzednych  kartezjariskich.dodatkowo
rysuje schemat kinematyczny
manipulatora szeregowego i formuluje
wzory do zadania planowania trajektorii.
Na Student  potrafi  prawidlowo  opisaé
OCENE budowe robota i planowanie trajektorii
5 we wspélrzednych kartezjariskich.
Dodatkowo potrafi narysowaé¢ schemat
kinematyczny manipulatora réwnolegtego
i podaé algorytm planowania trajektorii
cztonu roboczego we  wspéhrzednych
kartezjariskich i konfiguracyjnych.
EFEKT KSZTALCENIA 2 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 2
WERYFIKACJI
Na Student potrafi narysowaé¢ schemat 50% oceny z egzaminu +
OCENE ukladu napedowego pierwszego potaczenia | wyklad, é¢wiczenia 50% oceny z kolokwium na
3 ruchowego robota z przekladnia éwiczeniach.
harmoniczna.
Na Student potrafi narysowaé schemat
OCENE uktadu napedowego drugiego polaczenia
4 ruchowego robota z przektadnia srubowa.
Na Student potrafi narysowa¢ schematy
OCENE ukladéw napedowych wszystkich polaczen
5 ruchowych robota w tym uktadéw
napedowych kisci i chwytaka.
EFEKT KSZTALCENIA 3 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 3
WERYFIKACJI
Na Student potrafi uruchomié prace 100% ocena z zaliczenia
OCENE automatyczna wybranego robota | laboratorium laboratorium na podstawie
3 technologicznego. sprawozdan z ¢wiczen
Na Student potrafi wprowadzi¢ program laboratoryjnych.
OCENE sterujacy i uruchomié prace automatyczna
4 wybranego robota technologicznego.
Na Student potrafi napisa¢ 1 wprowadzié
OCENE program  sterujacy oraz  uruchomié
5 prace automatyczng wybranego robota
technologicznego.
EFEKT KSZTALCENIA 4 MIEJSCE OPIS WERYFIKACII EK 4
WERYFIKACJI
NaA Student potrafi sformulowa¢ modele 50% oceny z egzaminu +
OCENE matematyczne podstawowych zespoléw | wyklad, éwiczenia 50% oceny z kolokwium na
3 ukladu napedowego. ¢wiczeniach.
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Na Student potrafi sformulowa¢ modele
OCENE matematyczne zespoléw uktadu
4 napedowego (silnika, przekladni
harmonicznej i $rubowej).
Na Student potrafi = sformulowa¢ modele
OCENE matematyczne zespoléw uktadu
5 napedowego (silnika, przekltadni
harmonicznej i srubowej) oraz
przeprowadzi¢ odpowiednie symulacje.
EFEKT KSZTALCENIA 5 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 5
WERYFIKACJI
Na Student przejawia malg Swiadomosé | |, . .
OCENE waznosci swojej roli jako wyksztalconego CWICZONLA, 100 aktywno$¢é na zajeciach.
. . laboratorium
3 mechatronika  dla  rozwoju  calego
spoleczeristwa.
Na Student nie jest w pelni $wiadomy
OCENE waznosci swojej roli jako wyksztalconego
4 mechatronika  dla  rozwoju calego

spoleczeristwa oraz nie do  korca
poprawnie rozstrzyga dylematy zwiazane
z wykonywaniem zawodu.

Na Student przejawia pela swiadomosé
OCENE waznosci swojej roli jako wyksztalconego
5 mechatronika  dla  rozwoju calego

spoleczeristwa oraz prawidlowo rozstrzyga
dylematy zwiazane =z wykonywaniem
zawodu.

OCENA DO INDEKSU (OCENA PODSUMOWUJACA)

Srednia wazona ocen czastkowych uzyskanych za poszczegélne efekty ksztalcenia na podstawie kolokwium, sprawozdan
ze zrealizowanych ¢wiczenl oraz egzaminu.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

a Do egzaminu przystepuje student, ktéry uzyskal zaliczenie z éwiczenl i laboratorium. Zdanie egzaminu jest
jednoznaczne z zaliczeniem przedmiotu.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKTY
ODNIESIENIE DO p
KSZTALCENIA . TRESCI METODY
EFEKTOW CELE PRZEDMIOTU
DLA PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
KIERUNKOWYCH
PRZEDMIOTU
MT2P W04,
EK1 MT2P W09, Cell Wi, WQ\;VEV?)’ W4, M4, M5
MT2P W06
MT2P W09, W1, W2, W3, W4,
EK2 MT2P_ W12 Cel2 W5 M4, M5
MT2P_UBO02,
EK3 MT2P UPO03, Cel4 C3, L1, L2, L3 M2, M3, M6
MT2P UBO05
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o

EFEKTY
ODNIESIENIE DO 3
KSZTALCENIA . TRESCI METODY
EFEKTOW CELE PRZEDMIOTU
DLA PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
KIERUNKOWYCH
PRZEDMIOTU
EK4 MT2P W06 Cel3 Wi, W%V?S’ w4, M4, M5
EK5 MT2P_K07, Celb V%LCVY%;N%?)Wéi M1, M2, M3, M4,
MT2P K05 © o1 M5, M6

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1] Craig J.J. — Wprowadzenie do robotyki., Warszawa, 1995, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne
[2] Kost G., Swider J. — Programowanie robotéw on-line., Gliwice, 2008, Wydawnictwo politechniki Slaskiej

[3] Knapczyk J. — Zarys robotyki., Nowy Sacz, 2015, Wydawnictwo PWSZ

LITERATURA UZUPEINIAJACA:

[1] Honczarenko J. — Roboty przemystowe, budowa i zastosowanie., Warszawa, 2010, Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne

[2] Morecki A., Knapczyk J. — Podstawy robotyki., Warszawa, 1999, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof. dr hab. inz. Jézef Knapezyk (kontakt: j kn@mech.pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

prof. dr hab. inz. J6zef Knapczyk (kontakt: j kn@mech.pk.edu.pl)

dr inz. Michat Radzik (kontakt: m.radzik@poczta.onet.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (kierownik zaktadu) (dyrektor instytutu)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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