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Kierunek studiow

Mechatronika

Data rozpoczecia studiéw  |pazdziernik 2021 r. Rok akademicki realizacji 2023/2024
przedmiotu

Poziom ksztatcenia | stopnia - inzynierskie Grupa zaje¢

Forma studiéw stacjonarne Sposob realizacji na uczelni

Rok studiow 3 Jezyk wykitadowy polski

Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Budowy Okretow

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Aleksander Kniat

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 15.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnosc¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 0.0 0.0 30
studenta

Cel przedmiotu

Przedstawienie ograniczen w ruchu 6-cio przegubowego ramienia robota przemystowego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K6_UO05] potrafi postuzy¢ sie
wiasciwie dobranymi narzedziami
w celu poréwnania rozwigzan
projektowych elementow i
uktadéw mechatronicznych, ze
wzgledu na zadane kryteria
uzytkowe

i ekonomiczne (np. pobér mocy,
szybkos$¢ dziatania, koszt)

jest w stanie ocenic, czy robot
przemystowy nadaje sie do
konkretnego zastosowania (moc,
szybko$¢, doktadnosé etc.)

[SUZ2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji

[K6_W10] ma podstawowg wiedze
o trendach rozwojowych z zakresu
nauk inzynieryjno-technicznych i
dyscyplin naukowych: Inzynieria
Mechaniczna oraz Automatyka,
Elektronika i Elektrotechnika,
wiasciwych dla kierunku studiow
Mechatronika

rozumie zasady dziatania robota
przemystowego

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[K6_U06] potrafi dokona¢
identyfikacji i sformutowaé
specyfikacje prostych zadan
inzynierskich o charakterze
praktycznym, charakterystycznych
dla mechatroniki

realizuje proste zadanie,
wykorzystujgc robota
przemystowego

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO08] zna i rozumie procesy
projektowania i wytwarzania
elementow i prostych urzadzen
mechatronicznych

rozumie jak przygotowaé program
sterujgcy robota przemystowego

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_W11] ma podstawowag wiedze
o cyklu zycia urzadzen, obiektéw
i systemdw mechatronicznych

rozumie budowe i wie jak
wykorzystywaé robota
przemystowego do zadan
praktycznych

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

Tresci przedmiotu

1. Kinematyka ramienia robota przemystowego (przypomnienie),
2. Generowanie sciezki ruchu narzedzia (program CAM)

3. Transformacja $ciezki na kod sterujacy w jezyku robota (obstuga symulatora),
4. Osobliwosci (definicja, rozpoznawanie),

5. Sposoby unikania osobliwosci.
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Wymagania wstepne
i dodatkowe

podstawowa wiedza w zakresie automatyki i kinematyki

umiejetnosé postugiwania sie programami do obrazowania przestrzeni 3D

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

60.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Honczarenko Jerzy, "Roboty przemystowe", WNT 2011
Groover Mikell P., "Industrial Robotics Technology, Programming and
Applications”, International Edition, McGraw-Hill, 1987

Uzupetniajaca lista lektur

Pires Norberto J., "Industrial Robots Programming", Springer-Verlag

GmbH 2006

Adresy eZasobow

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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