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Rok akademicki realizaciji
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Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiéw 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 4 Liczba punktow ECTS 4.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Technologii Maszyn i Materiatow

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Bogdan Scibiorski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 30.0 0.0 0.0 60

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta

planem studiow
Liczba godzin pracy |60 4.0 36.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Uzyskanie wiedzy i umiejetno$ci analizowania, wprowadzania zmian i projektowania w zakresie
zmniejszenia udziatu cziowieka w systemach przemystowych poprzez automatyzacje i robotyzacje.
Zapoznanie sie z problematyka robotyzacji przemystu w warunkach elastycznej automatyzac;ji.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_W10] ma podstawowag wiedze
niezbedng do rozumienia
ekonomicznych uwarunkowan
dziatalno$ci inzynierskiej i prawa
gospodarczego, doskonalenia
Srodowiska pracy wptywajacego
na wydajnosé, koszty i jakosé
pracy

Ma podstawowg wiedze z
uwarunkowan prawnych
wptywajgcych na bezpieczng
budowe stanowisk
zrobotyzowanych, posiada wiedze
o wptywie obnizenia stopnia
ryzyka na koszt rozwigzania
inzynierskiego, zna zagadnienie
robota jako maszyny
nieukonczone;j.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_KO01] odczuwa potrzebe
samorealizacji poprzez uczenie
sie przez cate zycie, w swoim
dziataniu poszukuje
nowoczesnych i innowacyjnych
rozwigzan, potrafi mysle¢ twoérczo
i dziata¢ w sposob przedsiebiorczy

Potrafi analizowa¢ dane z baz
danych przemystowych w celu
szukania nowych rozwigzan, zna
kierunki rozwoju robotyzacji
przemystu, centéw obrébczych,
potrafi wyszukiwac¢ informacje o
rozwoju automatyzaciji i
robotyzaciji.

[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie

[SK5] Ocena umiejetnosci
rozwigzywania problemoéw
wystepujacych w praktyce

[K6_W06] ma wiedze o cyklu
zycia produktéw oraz urzadzen i
systemoéw mechanicznych, w
zakresie technik wytwarzania
czesci maszyn oraz mozliwosci i
trendéw rozwojowych maszyn i
urzadzen produkcyjnych oraz
sterowania procesami

Ma wiedze z zakresu okresu
trwato$ci maszyn, mozliwosci
serwisowania,

remontowania i zastgpowania
maszyn ze wzgledu na postep
techniczny takze utrwalonych
praktyk,

zbieraniem informacji w
systemach wspomaganych
komputerowo z rynku o produkcie
w celu usprawnienia technicznego
i zmian w procesach
technologicznych.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_W04] ma podstawowg wiedze
w zakresie automatyki, robotyki i
sterowania procesami
produkcyjnymi oraz ma
elementarng wiedze z zastosowan
elektrotechniki i elektroniki w
systemie produkcyjnym,

ma podstawowg wiedze z
termodynamiki i mechaniki ptynéw
oraz doboru i projektowania
uktadéw hydraulicznych i
pneumatycznych

Zorientowany jest w podstawach
programowania robotéw i
mozliwosci wykorzystania
programow komputerowych dla
projektowania procesu i jego
symulacji, podstawowych
algorytméw zwigzanych z
robotyka, ma podstawowg wiedze
na temat

sterownikéw PLC, kontrolerow
robotéw, SCADA, HMI, sieci
przemystowych, potrafi rozrézni¢
sygnaty analogowe od cyfrowych,
ma podstawowg wiedze z
elektrotechniki i elektroniki, potrafi
dobieraé elementy pneumatyki i
hydrauliki majacej zastosowanie w
zautomatyzowanej produkcji.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_UO05] potrafi przygotowac i
przedstawi¢ prezentacje
dotyczaca wynikéw analizy zadan
z obszaru inzynierii produkciji,
potrafi planowac¢ i przeprowadzacé
eksperymenty, pomiary, symulacje
i analizy komputerowe oraz
interpretowaé uzyskane wyniki i
wycigga¢ wnioski

potrafi wykorzysta¢ metody
analityczne, symulacyjne oraz
eksperymentalne do formutowania
i rozwigzywania zadan w inzynierii
produkgcji

Potrafi analizowa¢ dane
przemystowe z wykorzystaniem
strukturalnego jezyka zapytan i
sporzadzaé podstawowe raporty,
zna zagadnienia przeptywu
informacji pomiedzy warstwami
piramidy automatyzacji produkgciji,
zna mozliwosci akwizycji danych
w zautomatyzowanej produkgcji dla
potrzeb systemdw finansowych.
identyfikuje mozliwosci zbierania
informaciji dla potrzeb MES,
SCADA, potrafi obliczy¢ wskaznik
wykorzystania maszyn OEE,
potrafi przeprowadzi¢ symulacje
pracy robota, potrafi
przeprowadzi¢ eksperyment i
wykonac¢ niezbedne obliczenia
inzynierskie, dokonywac
pomiaréw w warunkach
zautomatyzowanej produkcji.

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

Data wydruku:

30.06.2024 21:33

Strona 2z4




Efekt kierunkowy Efekt z przedmiotu Sposoéb weryfikacji i oceny efektu
[K6_U07] potrafi dokonaé Wstepnie analizuje koszt [SU2] Ocena umiejetnosci analizy
wstepnej analizy ekonomicznej konfiguracji sytemu wytwarzania, |informacji
podejmowanych dziatan analizuje przebieg procesu i
inzynierskich, potrafi dokonaé grupuje procesy technologiczne w
krytycznej analizy i oceny zrobotyzowanej produkgji na linii
istniejgcych przebiegéw procesow |produkcyjnej i gniezdzie
produkcyjnych i dziatania obrébkowym,
wybranych odcinkow systemow identyfikuje potrzeby stosowania
wytwérczych, rozwignh technicznych dla
potrafi dokonac¢ identyfikacji manipulacji przedmiotami i
potrzeb stosowania rozwigzan narzedziami oraz automatyzaciji
technicznych dla automatyzacji i/  |procesu, zna istotne elementy
lub robotyzacji stanowisk automatyki elastycznej produkcji
produkcyjnych i sformutowac ocenia ryzyko wystgpienia szkody
specyfikacje wynikajacych stad w zrobotyzowanym gniezdzie.
ograniczen i korzysci potrafi zadawac proste pytania

SQL do baz danych
produkcyjnych.

Tresci przedmiotu

Wyktad: Pojecia podstawowe. System produkcyjny a mechanizacja, automatyzacja i robotyzacja procesu
przemystowego.. Sterowanie numeryczne i automatyczna regulacja w procesach technologicznych.
Sterowanie dyskretne i analogowe. Uktady pneumatyczne i hydrauliczne w zautomatyzowanych systemach
przemystowych. Elastyczno$¢ w systemach przemystowych, zrobotyzowane gniazdo produkcyjne,
elastyczny system produkcyjny, centrum obrébcze autonomiczna, stacja obrébkowa, elastycznos$¢ linii
produkcyjnej, elastyczne systemy montowania, pakowania, paletyzowania, sortowania, spawania,
zgrzewania, ciecia i obstugi maszyn. Elastyczno$¢ technologiczna, produkcyjna i organizacyjna w
zautomatyzowanych systemach produkcyjnych. Stopien automatyzac;ji i robotyzacji. Zastosowania efektoréw
robotéw w przemysle. Piramida automatyzaciji. Systemy realizacji produkcji (Manufacturing Execution
Systems). Zapytania do przemystowych baz danych SQL. Sieci przemystowe. Zintegrowane systemy
wytwarzania. Automatyzacja i robotyzacja w koncepcji przemyst 4.0. Trendy rozwoju robotéw
przemystowych.

Laboratorium: Przygotowanie robota do pracy: definicja i kalibracja narzedzi, definicja uktadow -
wspotrzednych. Analiza bezpieczenstwa zrobotyzowanego gniazda produkcyjnego. Podstawy
programowania robotéw. Ruchy ustawcze i bazowanie przedmiotéw. Analiza ustawienia robota w gniezdzie
ze wzgledu na zasilanie przedmiotowe stanowisk wytwarzania z uwzglednieniem przestrzeni roboczej w
tym stotu roboczego i osobliwosci robota. Badanie dostepnosci obszaru roboczego podczas ruchéw robota
w elastycznym gniezdzie. Projektowanie proceséw technologicznych w zrobotyzowanym gniezdzie z
wykorzystaniem ruchéw przegubowych, liniowych w uktadzie kartezjanskim, szybkich quasiliniowych i
interpolacji. Analiza i tworzenie programu procesu pakowania i manipulacji kartonami. Dzielenie programéw
na podprogramy wytwarzania, pobierania narzedzi, transportu i bazowania. Wykorzystanie réznych typéw
czujnikow: w celu wyszukiwania i pobierania przedmiotéw w petli programowej. Automatyzacja procesu
wytwarzania na centrum tokarskim.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Sposoby i kryteria Sposdb oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koricowej
oceniania osigganych Egzamin pisemny 56.0% 60.0%
efektow uczenia sie Sprawozdania z éwiczen 100.0% 40.0%
praktycznych
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur 1. Robotyzacja proceséw produkcyjnych Kaczmarek Wojciech,

Panasiuk Jarostaw, Wydawca: Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017

2. Programowanie robotéw przemystowych Wojciech Kaczmarek,
Wydawca: Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017,

3. Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych, Jacek
Dominczuk, Gabriel Kost, Piotr Lebkowski, 2021

4. Automatyzacja procesow produkcyjnych Mikulczynski Tadeusz,
Samsonowicz Zdzistaw, Wiectawek Rafat, Wydawnictwo Naukowe
PWN, 2021

Uzupetniajaca lista lektur 1. Mechanika analityczna - Dynamika maszyn i robotow - tom 1.
Mechanika teoretyczna i podstawy teorii mechanizmow i robotow.

2. Srodowiska programowania robotéw Kaczmarek Wojciech,
Panasiuk Jarostaw, Borys Szymon

3.  Wydawnictwo: Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017,

4. Automatyzacja nudnych zadan z Pythonem, Robert Gérczynski,
Helion, 2021

5. Automatyzacja przemystu spozywczego. Studia przypadkow.
Rzeczywiste problemy z polskich firm rozwigzane na podstawie
prawdziwych danych, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2015

6. Sieci przemystowe Profibus DP, ProfiNet, AS-i i EGD, Wiodzimierz
Solnik Zajda, BTC, 2018

7. Elastyczna automatyzacja wytwarzania. Obrabiarki i systemy
obrébkowe, Honczarenko Jerzy, Wydawnictwo Naukowe PWN

8. Honczarenko J.: Elastyczna automatyzacja wytwarzania.
Obrabiarki i systemy obrébkowe, WNT, Warszawa 2000

9. Honczarenko J. Obrabiarki sterowane numerycznie. Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 2017.

10. Honczarenko J., Roboty przemystowe, Wydawnictwo Naukowe
PWN, Warszawa 2010
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Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Obliczenia wskaznika wykorzystania maszyn OEE w oparciu o przykfad.

Wplyw osobliwosci robota na mozliwosci obrobcze w gniezdzie produkcyjnym.

Typowe zastosowania robotéw w przemysle.

Uktady kinematyczne w aplikacjach robotéw przemystowych.

Efektory robotéw przemystowych.

Czynniki wplywajace na doktadnosc¢ i powtarzalnos$é robota przemystowego.

Bezpieczenstwo i srodowisko pracy na stanowiskach zrobotyzowanych.

Trendy rozwoju robotéw przemystowych.

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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