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DYDAKTYCZNYCH, WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Nabycie zaawansowane] wiedzy 1 umiejetnosci w
zakresie programowania robotéw przemystowych
przy wykorzystaniu metod programowania online i
offline oraz integracji systemOéw percepcji i
nadrzednych uktadéw sterowania

Tresci programowe:

Wyktad

Architektura kontroleréw 1 systemOow operacyjnych
robotow przemystowych (KUKA, ABB, Fanuc,
Mitsubishi itp.). Struktura jezykow programowania
wysokiego poziomu oraz obstuga zmiennych i
instrukcji  warunkowych oraz pe¢tli w robotyce.
Zaawansowane metody definiowania uktadoéw
wspotrzednych narzgdzia TCP 1 bazy oraz
transformacje przestrzenne w kodzie sterujacym.
Programowanie ruchéw w przestrzeni ztaczy oraz
liniowych 1 kotowych z  uwzglednieniem
parametréw dynamiki 1 wygladzania $ciezki.
Komunikacja w sieciach przemystowych oraz
integracja robota z systemami nadrzednymi typu
PLC 1 SCADA. Metody integracji systemow
wizyjnych i sensorycznych z programem robota dla
realizacji  zadan  adaptacyjnych. Standardy
bezpieczenstwa w kodzie sterujacym oraz obstuga
przerwan i procedur awaryjnych

Lab

Konfiguracja wirtualnych stanowisk
zrobotyzowanych w S$rodowiskach (Festo CIROS,
RobotStudio, 1 1in.). Opracowanie 1 testowanie
algorytmow sterowania dla zadan manipulacyjnych
typu Pick and Place oraz  paletyzacji.
Programowanie offline i generowanie kodu na
rzeczywiste kontrolery oraz weryfikacja
poprawnosci Sciezek ruchu. Tworzenie
zaawansowanych struktur logicznych 1 obsluga
sygnatow  wejs¢ oraz wyj$¢ cyfrowych i
analogowych w petli sterowania. Programowanie 1
walidacja zaawansowanych funkcji bezpieczenstwa
technologicznego  oraz ~ monitorowanie  stref
chronionych 1 predkosci bezpiecznej. Optymalizacja
czasu cyklu pracy oraz zuzycia energii poprzez
modyfikacje parametrow ruchu w kodzie. Realizacja
¢wiczen koncowych obejmujacych kompleksowe
zaprogramowanie stacji zrobotyzowanej z obstuga
logiki zewnetrznej

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

Wyktad informacyjny 1 problemowy z prezentacja
rzeczywistych  struktur  kodu oraz  zajecia
laboratoryjne  realizowane na  stanowiskach
zrobotyzowanych i w symulatorach

Rygor zaliczenia, kryteria oceny
osiggnigtych efektow uczenia si¢, sposob
obliczania oceny koncowe;:

Ocena z wyktadu na podstawie testu pisemnego lub
sprawdzianu ustnego.
Ocena z laboratorium na podstawie sprawnos$ci




dziatania napisanego oprogramowania oraz jakosci
dokumentacji technicznej i poprawnosci obstugi

sytuacji  btednych. Kolokwium sprawdzajace
znajomos$¢  struktur  jezykéw  programowania
robotow.
Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i Metody weryfikacji efektow
formy zaje¢c uczenia sie
Opis efektow uczenia si¢ dla
Numer przedrmotu’ (PEU) Klerunkowy. Forma Misingy
Student, ktory zaliczyt efekt uczenia ., .. .
efektu ; . Forma zaje¢ | weryfikacji sprawdzania
uczenia si e G et SR (zaliczen) iocen
% | i rozumie / (U) potrafi / (K) Y
jest gotow do:
Student zna i  rozumie .
. . kolokwium
architekture systemow . .
. . . . zaliczeniowe lub
sterowania robotow, zasady Wyktad zaliczenie .
. . . test sprawdzajacy
dzialania  kontroleréw oraz na ocene .
Wl . K WGO05 poziom
strukture oprogramowania - .
. opanowania
dedykowanego do sterowania .
. . wiedzy
ruchem i obshugi .
. teoretycznej.
oprzyrzadowania.
Student potrafi projektowac, ocena wykonania
implementowa¢ 1 testowaé ¢wiczen
algorytmy sterowania oraz Laboratori zaliczenie laboratoryjnych,
programowac roboty z K UWO07, um na oceng poprawnosci
Ul wykorzystaniem systemow K UWO08 realizacji zadan,
percepcji i zaawansowanych sprawozdan oraz
srodowisk programistycznych wynikow
w zadaniach manipulacyjnych i uzyskanych
procesowych. podczas zajec.
Student  jest gotow  do ocena wykonania
rzetelnego ~ wykorzystywania ¢wiczen
wiedzy eksperckiej w procesie Laborator zaliczenie laboratoryjnych,
programowania robotdw oraz ium na ocene poprawnosci
: : K_KKO02, W ,
K1 przyjmowania — realizacji  zadan,
o - K KOO03 ,
odpowiedzialno$ci za - sprawozdan oraz
bezpieczenstwo i skutki wynikow
techniczne dziatania uzyskanych
zaprogramowanych uktadow. podczas zajec.
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4. Instrukcje laboratoryjne

Naktad pracy studenta potrzebny do osiggniecia zaktadanych efektéw uczenia sie — bilans punktéw ECTS

Obcigzenie studenta [h]

Zajecia bez

Udziat w zajeciach/aktywnosé ’ Zajecia
nauczyciela-praca dvdaktvezne
wiasna studenta (ZBN) y y
Udziat w wyktadach/éwiczeniach/laboratoriach X 26 h
Przygotowanie do wyktadow/¢wicz/lab 49 h X
Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 49h /2 ECTS 26 h/ 1 ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS




Informacje dodatkowe, uwagi

W przypadku studentow ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych, okreslone powyzej (w karcie) metody i formy weryfikacji efektow uczenia
sie dostosowuje sie odpowiednio do indywidualnych potrzeb tych studentéw.

Szczegdtowe zasady i formy wsparcia studentéw ze szczegdlnymi potrzebami: w tym z
niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych podczas zajec, zaliczen i egzaminéw okreslono w:
Regulaminie Studiéw, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia dostepnosci
procesu ksztatcenia studentom ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia,
przewlekle chorych.




