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SYLABUS
DOTYCZY CYKLU KSZTALCENIA 2023/2024-2024/2025
(skrajne daty)
Rok akademicki 2024/2025

1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Zastosowania robotow

Kod przedmiotu*

glraozv\\l/vaadjzescr:a??(ﬁlélrunek Kolegium Nauk Przyrodniczych
Nazwa jednostki Kolegium Nauk Przyrodniczych
realizujgcej przedmiot Instytut Inzynierii Materiatowej
Kierunek studiow Mechatronika

Poziom studiow Studia Il stopnia

Profil ogolnoakademicki

Forma studiow Studia stacjonarne

Rok i semestr/y studiow | Il rok, 3 semestr

Rodzaj przedmiotu Przedmiot specjalnosciowy
Jezyk wyktadowy polski

Koordynator drinz. B. Hotota

Imie i nazwisko osoby

prowadzacej [ osob drinz. B. Hotota
prowadzacych

* -opcjonalnie, zgodnie z ustaleniami w Jednostce

1.1.Formy zajec¢ dydaktycznych, wymiar godzin i punktow ECTS

Semestr . Inne Liczba pkt.
) Wykt. Cw. | Konw. | Lab. | Sem. ZP Prakt. (jakie?) ECTS
3 15 30 4

1.2. Sposab realizacji zajec
zajecia w formie tradycyjnej
] zajecia realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢

1.3 Forma zaliczenia przedmiotu (z toku) (egzamin, zaliczenie z oceng, zaliczenie bez oceny)
Wyktad - Egzamin

Laboratoria - zaliczenie z oceng

2.WYMAGANIA WSTEPNE

Wymagana ogodlna znajomosc¢ zagadnien wyktadanych na przedmiotach: Mechanika,
Metrologia, Komputerowe systemy pomiarowe, Podstawy robotyki.




3. CELE, EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE | STOSOWANE METODY DYDAKTYCZNE

3.1 Cele przedmiotu

1 Zapoznanie studentow z budowa, wiasnosciami i zastosowaniami zrobotyzowanych
urzadzen wspomagajacych procesy wytwarzania.

Co Poznanie zasad dziatania urzadzen wykonawczych — gripperédw w zastosowaniach do
procesow wytwarzania.

3.2 Efekty uczenia sie dla przedmiotu

EK (efekt
uczenia sie)

Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu

Odniesienie do
efektow
kierunkowych *

EK_ o1

Student zna zagadnienia dotyczace pojec z zakresu
zrobotyzowanych systemow wytwarzania: procesow
spawalniczych, sortowania, pakowania, paletyzacji,
zrobotyzowanego montazu, zastosowania robotéw

w technologii wytwarzania przyrostowego, branzowego
oprogramowania oraz zastosowan robotéw w innych
gateziach gospodarki.

K_Wo6

EK_ o2

Student potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz
danychiinnych zrédet; pozwalajgce na rozwigzywanie
zadan zwigzanych z projektowaniem i sterowaniem
zrobotyzowanych systemow wytwarzania.

K_Uoax

EK_o3

Student potrafi wykorzystywac oraz dobiera¢ odpowiednie
metody i narzedzia komputerowego wspomagania
projektowania, stosujac je do symulacji oraz wizualizacji
procesdw wytwarzania.

K_Uos4

EK_o4

Student jest gotow do krytycznej oceny wtasnej wiedzy
i zwigzanej z tym odpowiedzialnosci za podejmowane
decyzje

K_Ko1

3.3 Tresci programowe
A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

1. Informacje o przedmiocie. Plan przedmiotu. Przeglad literatury obowigzkowej i uzu-

petniajacej. Warunki zaliczenia przedmiotu. Rys historyczny zrobotyzowanych technik

wytwarzania. Podstawowe pojecia z zakresu manipulacji obiektami w przestrzeni 3D.

2. Podziatrobotow i zrobotyzowanych systemdw wytwarzania. Efektory. Czujniki i uktady

sensoryczne. Urzadzenia wykonawcze i stosowane technologie. Gniazda robotow.

Przeglad branzowego oprogramowania dla zrobotyzowanych systemoéw wytwarzania.

3. Zastostosowanie robotdw przemystowych w wybranych aplikacjach. Sortowanie,

LW przypadku $ciezki ksztatcenia prowadzacej do uzyskania kwalifikacji nauczycielskich uwzglednié réwniez efekty

uczenia sie ze standardéw ksztatcenia przygotowujgcego do wykonywania zawodu nauczyciela.




pakowanie i paletyzacja jako przyktad prostej a jednoczesnie bardzo waznej czynnosci we
wspoifczesnej, nowoczesnej gospodarce. Opis procesu paletyzacji. Dlaczego wymaga
robotyzacji? Roboty dedykowane do sortowanie, pakowania i paletyzacji.

Zastosowywanie robotéw przemystowych w wybranych aplikacjach - spawanie.
Zrobotyzowane procesy zgrzewania, spawania tukowego, ciecia i spawania laserowego.
Przyktady. Dedykowane roboty spawalnicze. Urzgdzenia wspomagajgce: zamki, obrotnice.
Trajektorie spawalnicze. Programowanie sSciezek spawalniczych.

Zrobotyzowana obstuga maszyn. Zrobotyzowana obstuga centrow obrobczych.
Zrobotyzowany montaz. Zastosowanie robotow w technologii wytwarzania
przyrostowego. Robot drukujacy betonem i innymi mediami. Stan obecny technologii
druku betonem i perspektywy.

Inne zastosowania robotéw. Roboty medyczne. Roboty rehabilitacyjne. Roboty spoteczne.
Metody wirtualnej rzeczywistosci w robotyce. Przyktady.

Systemy bezpieczenstwa na stanowiskach zrobotyzowanych. Perspektywy nowych
zastosowan robotow. Podsumowanie.

B. Problematyka laboratoriow

Tresci merytoryczne

1.

Zajecia organizacyjne. Zasady organizacji przedmiotu BHP i PPOZ. Metody kontroli
postepdw i ich oceny. Przedstawienie zakresu tematycznego przedmiotu, wymagan
projektowych itp.

Projekt koncepcji narzedzia wykonawczego - chwytaka, rysunki odreczne.

Przeniesienie koncepcji projektu do Autodesk Inventor Professional

Budowanie projektu, parametryzacja elementéw mechanicznych (wymiary), ustalanie
konstrukcji przegubdéw. Ustalanie mozliwosci ruchowych dla projektu chwytaka. Okreslenie
przestrzeni roboczej chwytaka.

Projektowanie uktadu napedowego i sensoryki chwytaka.

Projekt c.d. - uktad sterowania i zasilania narzedzia

Analiza uzyskanych rezultatow. Doskonalenie konstrukcji.

® Nl w

Wykorzystanie skanera 3D GoScan w procesie tworzenia trojwymiarowego modelu
wybranych elementow sktadowych.

Poznanie zasady dziatania technologii haptycznej w oparciu o obstuge urzadzenia
Phantom omni Haptic Device.

10. Tworzenie dokumentacji projektu.

11. Podsumowanie i zaliczenie przedmiotu, prezentacja projektow.




3.4 Metody dydaktyczne
Wyktad: wyktad z prezentacjg multimedialng;
Laboratoria: praca wgrupach (projektowanie zrobotyzowanych narzedzi -chirurgicznych,
dyskusja), wykonywanie i projektowanie ¢wiczen i doswiadczen

4. METODY | KRYTERIA OCENY

4.1 Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Metody oceny efektow uczenia sie Forma zajec
Symbol efektu (np.: kolokwium, egzamin ustny, egzamin pisemny, dydaktycznych
projekt, sprawozdanie, obserwacja w trakcie zajec) (w, Cw, ...)

wykonanie ¢wiczen, projekt, sprawozdania,

EK_01 kolokwium, egzamin

W, Lab.

EK_o02 projekt, sprawozdania, obserwacja w trakcie zajec Lab.

obserwacja w trakcie zaje¢, projekt, dokumentacja

EK_o3 projektu, kolokwium.

W, Lab.

aktywnos¢ na zajeciach, udziat w dyskusjach,

EK_os obserwacja w trakcie zaje¢.

W, Lab.

4.2 Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Weryfikacja wiedzy studentow odbywa sie poprzez:

Wyktad —zaliczenie (zal) na podstawie pozytywnej oceny z egzaminu i z laboratorium
Egzamin: Sprawdzenie zatozonych efektdw uczenia sie realizowane jest przez ocene wiedzy

i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym, ktory sktada sie z 5 zadan problemowych.
Suma punktow uzyskanych za poszczegolne zadania jest podstawg do wystawienia oceny wg
tabeli 1.

Tab.1. Punktacja przyjeta podczas oceny egzaminu:

Ocena z przedmiotu
Przedziat
%-509 %-609 %-709 04-800 0%-an0 0-10n0
punktaciji 0%-50% | 51%-60% | 61%-70% | 71%-80% | 81%-90% | 91%-100%
Ocena 2,0 3,0 3,5 4,0 4,5 5,0

Laboratoria: Zaliczenie na ocene - wykonanie sprawozdan z ¢wiczen (waga o,2) + oddanie
projektu (waga o,4); kolokwium (waga o,4)
e kolokwium - ocene pozytywng z kolokwium student uzyskuje w przypadku uzyskania
minimum potowy mozliwych do uzyskania punktow.
e sprawdziany wejsciowe — j.w.
Ocena koncowa $rednia wazona ocen.




5. CALKOWITY NAKEAD PRACY STUDENTA POTRZEBNY DO OSIAGNIECIA ZALOZONYCH
EFEKTOW W GODZINACH ORAZ PUNKTACH ECTS

- Srednia liczba godzin

Forma aktywnosci . . L
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny z harmonogramu studiow 45

Inne z udziatem nauczyciela

(udziat w konsultacjach) 7

Godziny niekontaktowe — praca wtasna

studenta g

(przygotowanie do zaje¢, wykonanie projektu, 4

napisanie dokumentacji itp.)

SUMA GODZIN 100

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 4

* Nalezy uwzglednic, ze 1 pkt ECTS odpowiada 25-30 godzin catkowitego naktadu pracy studenta.

6. PRAKTYKI ZAWODOWE W RAMACH PRZEDMIOTU

wymiar godzinowy Nie dotyczy
zasady i formy odbywania .
oraktyk Nie dotyczy
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Akceptacja Kierownika Jednostki lub osoby upowaznionej



