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OPIS TEMATU

Projekt gniazda produkcyjnego i
programu sterowania robotem
Kawasaki przy wykorzystaniu
symulatora K-Roset

Analiza wybranych elastycznych,
zrobotyzowanych gniazd produkcyjnych.
Wykonanie projektu sSrodowiska pracy i
programu sterowania robotem z uzyciem
symulatora

2 | Model laboratoryjny sterowania Przeglad silnikow skokowych oraz ich
silnikiem skokowym za pomoca zastosowan. Wykonanie, oprogramowanie i
programowalnego serwo- uruchomienie stanowiska badawczego
kontrolera sterowania silnikiem skokowym

3. | Projektowanie i weryfikacja Analiza kompetencji i nowych kwalifikacji

dziatania linii technologicznych z
uzyciem interaktywnego
oprogramowania FACTORY 1/0O

Inzynierow 4.0. Zaprojektowanie i symulacja
wybranej linii technologicznej ze sterownikiem
przemystowym PLC
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