KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu 0714.8.ME1.D32.PRP
Nazwa przedmiotu polskim Programowanie robotéw przemystowych
w jezyku angielskim Programming of industrial robots

1. USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

1.1. Kierunek studiow Mechatronika

1.2. Forma studiow Studia stacjonarne / studia niestacjonarne
1.3. Poziom studiow Studia pierwszego stopnia inzynierskie
1.4. Profil studiow* Praktyczny

1.5. Osoba przygotowujaca karte przedmiotu Dr inz. Ireneusz Musiatek

1.6. Kontakt imusialek@ujk.edu.pl

2. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

2.1. Jezyk wykladowy Polski

2.2. Wymagania wstepne* Wiedza z przedmiotdw: mechanika, automatyka, robotyka

3. SZCZEGOLOWA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

3.1. Forma zaje¢é Wyktad — 15h, ¢wiczenia — 30h, laboratorium — 15h
3.2. Miejsce realizacji zajeé Zajecia w pomieszczeniach Filii w Sandomierzu, pracownia robotyki w Zespole Szkét
im. por. J. Sarny w Gorzycach
3.3. Forma zaliczenia zajeé Wyktad: egzamin; ¢wiczenia, laboratorium: zaliczenie z oceng
3.4. Metody dydaktyczne Wyktad informacyjny z uzyciem komputera, metoda przypadkdéw, opis, ¢wiczenia
przedmiotowe
3.5. Wykaz podstawowa 1. Kaczmarek W., Panasiuk J., Robotyzacja procesow produkcyjnych, PWN 2017.
literatury 2. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych, PWN
2017.
uzupelniajaca 1.  Gluszek A., Hejnowicz G., Herlender K.: Komputerowe projektowanie
w elektroenergetyce przemystowe;j. Politechnika Wroctawska, Wroctaw 1992.
2. Dokumentacja techniczna dotyczaca robotow Kuka
3. Dokumentacja techniczna dotyczaca robotéw Fanuc

4. CELE, TRESCI I EFEKTY UCZENIA SIE

4.1. Cele przedmiotu

Wyklad
C1. Zapoznanie studentéw z podstawami programowania robotéw przemystowych.

Cwiczenia, laboratorium
C2. Ksztalcenie u studentéw umiejetnosci programowania robotow przemystowych oraz tworzenia symulacji

4.2. Tre$ci programowe

Wyklad (15h)
1. Zapoznanie z zasadami bezpieczenstwa na stanowisku z robotem przemystowym.
2. Omowienie podstaw programowania robotéw przemystowych obejmujace: strukture sprzgtowa i oprogramowanie
sterownika z uwzglednieniem systemu operacyjnego czasu rzeczywistego
3. Zasady sterowania recznego i uruchamiania programéw,
Kalibracja narzgdzia r6znymi sposobami, tryby pracy sterownika,
Kalibracja (mastering) manipulatora, osobliwosci kinematyczne oraz konsekwencje ruchu manipulatora w poblizu
konfiguracji osobliwej,
6. Rozkazy ruchowe i ich parametry, pozycjonowanie precyzyjne i przyblizone,
7. Planowanie ruchu w przestrzeni konfiguracyjnej i zadaniowe;j (kartezjanskiej).
8. Zasady prawidtowego planowania zadan robotéw manipulacyjnych.
9. Zagadnienia interakcji z urzadzeniami 3 zewngtrznymi poprzez wymiang sygnalow wejscia/wyjscia.
10. Praca robotow dzielacych przestrzen robocza, zasada ryglowania obszarow.
11. Prezentacja przyktadowych programow produkcyjnych,
12. Przedstawienie roznic pomigdzy wersjami sterownikow,
13. Wprowadzenie do podstawowych funkcji systemu programowania robotéow off-line RobotStudio.
14. Prezentacja zaplanowania przyktadowego zadania na bazie modelu geometrycznego obiektu.
15. Wygenerowanie programu gotowego do przestania do sterownika robota.
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Cwiczenia (30h)




Omowienie stanowiska z robotem przemystowym

Omowienie stref bezpiecznych stanowiska z robotem

Analiza podstaw programowania robotow

Omowienie sterowania recznego

Rozkazy ruchowe

Parametry odpowiedzialne za pozycjonowanie precyzyjne i przyblizone,
Sposoby kalibracji

Przyktadowa symulacja kalibracji kartezjanskiej

. Omowienie pojec rozkazy ruchowe i ich parametry

10. Zasady i sposoby planowania ruchu w przestrzeni

11. Zasady prawidlowego planowania zadan robotow

12. Symulacja planowania zadan robotéw manipulacyjnych

13. Zasada ryglowania obszaréw roboczych

14. Praca robotow dzielacych przestrzen robocza

15. Opis podstawowych funkcji systemu programowania robotow

16. Opis podstawowych funkcji systemu dla off-line na przyktadzie RobotStudio
17. Symulacja planowania przyktadowego zadania podnoszenia

18. Symulacja procesu przenoszenia detali
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Laboratorium (15h)

1. Programowanie robotow przemystowych KUKA — praca w trybie recznym.
Programowanie robotow przemystowych KUKA — programowanie r¢czne (z poziomu teach pendant KUKA)
Robot przemystowy KUKA: petla oraz praca w trybie automatycznym
Obstuga reczna robota przemystowego FANUC, wyznaczanie uktadu wspoétrzednych narzedzia (TOOL)
Programowanie robota przemystowego FANUC — edycja programu ECMD.
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4.3. Przedmiotowe efekty uczenia sie

Odniesienie do
N
=~ . . . kierunkowych
L Student, ktory zaliczyl przedmiot . .
b udent, y zahiczyl przedm efektéw uczenia
sie
w zakresic WIEDZY:
wol Ma wiedze¢ w zakresie klasyfikacji, budowy i struktur kinematycznych, opisu matematycznego, zasad M1P_ W01
dziatania oraz programowania robotow manipulacyjnych
w02 Zna i rozumie w zaawansowanym stopniu teori¢ i metody w zakresie budowy, zastosowania i MI1P_W04
sterowania uktadami wykonawczymi automatyki i robotyki.
w zakresie UMIEJETNOSCI:
Uo1 P0s1gda pods}awowe umiej¢tnosci eksploatacyjne i operatorskie przemystowych robotow, MIP U02
manipulatoréw. —
Uo2 Posnf:lda umiej¢tnosci aby utworzy¢, przetestowac i uruchomic prosty program ruchu dla MIP Ul4
manipulatora przemystowego. -
Posiada umiej¢tnosci obstugi oprogramowania stuzacego do przygotowania i przeprowadzenia
uo3 o o . MIP UI15
symulacji dzialania prostych stanowisk zrobotyzowanych. -
w zakresie KOMPETENCJI SPOLECZNYCH:
K01 Posiada $wiadomo$¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, MI1P_KO1
skrupulatnego zapoznania si¢ z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych
urzadzenia i ich elementy moga funkcjonowacé. Jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i
wymagania tego od innych..

4.4. Sposoby weryfikacji osiggniecia przedmiotowych efektéw uczenia si¢

Sposob weryfikacji (+/-)

Efekty Egramin |y olopwiume | Projeker | AKGwnos¢ - Praca Pracae | ame,
. ustay/pisemny na zajeciacl wlasna W grupie jakie?
przedmiotowe
(symbol) Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé Forma zajeé
wyCciyL|\Wi{CL|Wi{Ci{L|Wi{Ci{L|\WiCiL|WiCiL|W:C!L
WOl - W02 + | - - -+ -] -] -] -] F]F| -]+ ==+ |-+
Uo01 -U02 T e e T G B T T S B R A S R I A S (P P -
KO1 I L B e e e T A R O R R R o T o T T
*niepotrzebne usungcé
4.5. Kryteria oceny stopnia osiggniecia efektow uczenia sie
Forma .
zajeé Ocena Kryterium oceny

50-65% ogolnej liczby punktéw do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen i

® T - 3 .
laboratorium




66-70% ogolnej liczby punktow do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen i

35 .
laboratorium
4 71-80% ogdlnej liczby punktéw do na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen i laboratorium
45 81-85% ogolnej liczby punktow do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen i
i laboratorium
5 Powyzej 85% ogoblnej liczby punktow do zdobycia na egzaminie pod warunkiem uzyskania zaliczenia z ¢wiczen i
laboratorium
3 50-65% ogolnej liczby punktow do zdobycia za kolokwium zaliczeniowe oraz aktywno$¢ studenta na 50-65%
% zajec
0 35 66-70% ogdlnej liczby punktéw do zdobycia za kolokwium zaliczeniowe oraz aktywno$¢ studenta na 50-65%
' ’ zajed
N
= 4 71-80% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za kolokwium zaliczeniowe oraz aktywno$¢ studenta na 71-80%
= zajeé
Y
) 45 81-85% ogodlnej liczby punktéw do zdobycia za kolokwium zaliczeniowe oraz aktywno$¢ studenta na 81-85%
= | zajec
© 5 Powyzej 85% ogolnej liczby punktow do zdobycia za kolokwium zaliczeniowe oraz aktywno$¢ studenta na
wigcej niz 85% zajec
g 3 50-65% ogolnej liczby punktow do zdobycia za sprawozdania i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych
'g 3,5 | 66-70% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za sprawozdania i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych
‘é g 4 71-80% ogdlnej liczby punktéw do zdobycia za sprawozdania i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych
= 4,5 81-85% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za sprawozdania i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych
3 5 Powyzej 85% ogolnej liczby punktéw do zdobycia za sprawozdania i wykonanie ¢wiczen laboratoryjnych

5. BILANS PUNKTOW ECTS - NAKEAD PRACY STUDENTA

Obciazenie studenta

Kategoria Studia Studia
i stacjonarne | niestacjonarne

LICZBA GODZIN REALIZOWANYCH PRZY BEZPOSREDNIM UDZIALE NAUCZYCIELA 60 40
/GODZINY KONTAKTOWE/

Udziat w wyktadach 15 10
Udziat w ¢wiczeniach 28 18
Udziat w laboratorium 15 10
Udzial w egzaminie/kolokwium zaliczeniowym™® 2 2
SAMODZIELNA PRACA STUDENTA /GODZINY NIEKONTAKTOWE/ 40 60
Przygotowanie do wyktadu 10 15
Przygotowanie do ¢wiczen 10 15
Przygotowanie do laboratorium 10 15
Przygotowanie do egzaminu/kolokwium® 10 15
LACZNA LICZBA GODZIN 100 100
PUNKTY ECTS za przedmiot 4 4

*niepotrzebne usungé

Przyjmuje do realizacji (data i czytelne podpisy 0séb prowadzgcych przedmiot w danym roku akademickim)




