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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC
DYDAKTYCZNYCH, WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Celem ksztalcenia jest dostarczenie osobom
zajmujacym si¢ integracjg zrobotyzowanych
rozwigzan niezbednej wiedzy na temat
zasadniczych wymagan dotyczacych
bezpieczenstwa robotdw i rozwigzan
wykorzystujacych roboty. Obejmuje to
omoOwienie zakresu obowigzywania
mi¢dzynarodowych norm ISO 10218-11 2
dotyczacych robotow 1 ich integracji. Szkolenie
porusza zagadnienia klasyfikacji robotéw,
cyberbezpieczenstwa, wymagan dotyczacych
oceny ryzyka i jego ograniczania, poziomu
bezpieczenstwa funkcji ochronnych oraz
wymagan dotyczacych walidacji aplikacji
zrobotyzowanych.

Tresci programowe:

o Bezpieczenstwo robotow
o Klasy robotow
o Przestrzen robota
o Strefy i ograniczniki
e Prawodawstwo i normy dotyczace
bezpieczenstwa robotow
o Normy ANSI
o Normy ISO 10218-112
o Korelacje migdzy normami
e Ocena ryzyka zwigzanego z systemami
zrobotyzowanymi
o Wymagania norm dotyczace oceny
ryzyka w odniesieniu do robotow 1
ich integracji
o Wymagania dotyczace redukcji
ryzyka projektowego
e Wymagania bezpieczenstwa dla rozwigzan
w zakresie wspolpracy czlowieka i robota
o Srodki ochronne
o Funkcje sterowania i
cyberbezpieczenstwo
Bezpieczenstwo funkcjonalne
Manipulatory
Stanowiska zatadunku/roztadunku
Izolacja energetyczna w
rozwigzaniach wykorzystujacych
roboty
o Wymagania dotyczace uczenia i
walidacji
e Praktyczny przyklad bezpiecznej integracji
robota

o O O O

Metody dydaktyczne (ksztatcenia):

Wyklady z prezentacja multimedialng; ¢wiczenia
zadaniowe z tematyki powigzanej z wyktadami.
Wyktad jest realizowany z wykorzystaniem technik
ksztatcenia na odlegto$¢ w trybie synchronicznym.
Dopuszczalne platformy: Microsoft Teams.




Rygor zaliczenia, kryteria oceny
osiggnietych efektéw uczenia si¢, sposob
obliczania oceny koncowe;j:

Rygor zaliczenia: zaliczenie na ocen¢ na podstawie
wynikow uzyskanych w wymaganych formach
zaje¢ przewidzianych dla przedmiotu.

Kryteria oceny osiggnigtych efektow uczenia si¢:
ocenie podlega stopien opanowania wiedzy i
umiejetnosci praktycznych, poprawnos¢ wykonania
zadan, aktywno$¢ oraz osiggnigcie efektow uczenia
si¢ w przewidzianych formach zajec.

Sposob obliczania oceny koncowej: ocena koncowa
ustalana jest na podstawie ocen uzyskanych z
wszystkich wymaganych form zaje¢¢ okreslonych
dla przedmiotu, bez egzaminu koncowego.

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i
formy zajec

Metody weryfikacji efektow
uczenia sie

Opis efektéw uczenia si¢ dla .
rzedmiotu (PEU) kO
Numer p . . efekt Forma Metody
Student, ktory zaliczyt . . ., . .
efektu ; uczenia  si¢ Forma zajec weryfikacji sprawdzania
uczenia si ST (1) Zie) (KEU) (zaliczen) iocen
%! i rozumie / (U) potrafi / (K) y
jest gotow do:
Student zna 1 rozumie Wyktad zaliczenie
krajowe i migdzynarodowe na oceng kolokwium
normy bezpieczenstwa, zaliczeniowe lub
procedury certyfikacji (w K WK14, test sprawdzajacy
Wi tym oznakowanie CE) oraz K WKI15 poziom
aspekty prawne i etyczne opanowania
zwigzane z wprowadzaniem wiedzy
systemOow robotycznych do teoretyczne;.
eksploatacji.
Student potrafi sporzadzié Laboratorium zaliczenie ocena \ivykonama
. na oceng ¢wiczen
kompletng  dokumentacj¢ .
. . laboratoryjnych,
techniczng niezbedng w L
ocesie certyfikacji K UWI10, poprawnosci
Ul p . 7 K UKI11 realizacji zadan,
przeprowadzi¢ analizg - ,
. sprawozdan oraz
ryzyka oraz  krytycznie "
. , wynikoéw
analizowac standardy
. . uzyskanych
techniczne i bazy patentowe. .,
podczas zajeC.
Student jest gotow do Laboratorium zaliczenie .
) ) . ocena wykonania
przyjmowania pelnej na ocen¢ A
N L ¢wiczen
odpowiedzialnosci za .
. , laboratoryjnych,
bezpieczenstwo )
rojektowanych rozwiazan K_KQ03, POPTawnosc
K1 p . : K KROS5 realizacji zadan,
przestrzegania zasad etyki - ,
. . sprawozdan oraz
zawodowej oraz rzetelnej o
. . wynikow
oceny skutkéw technicznych
) Sy uzyskanych
1 prawnych dziatan odczas zaied
inzynierskich. P Iec.
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4. PN-ENISO 12100: 2011 Bezpieczenstwo maszyn - Ogolne zasady projektowania - Ocena ryzyka i
zmniejszanie ryzyka

5. PN-ISO 1219-1:1994 Napedy i sterowania hydrauliczne i pneumatyczne - Symbole graficzne i schematy
uktadéw - Symbole graficzne

6. PN-ISO 1219-2:1998 Napedy i sterowania hydrauliczne i pneumatyczne - Symbole graficzne i schematy
uktadow - Schematy uktadow

7. PN-EN ISO 4413:2011 Napedy i sterowania hydrauliczne - Ogolne zasady i wymagania bezpieczenstwa
dotyczace uktadow i ich elementow

8. PN-EN ISO 13849-1:2008 Bezpieczenstwo maszyn - Elementy systemow sterowania zwigzane z
bezpieczenstwem - Czgs¢ 1: Ogolne zasady projektowania

9. PN-EN ISO 13849-2:2008 Bezpieczenstwo maszyn - Elementy systemow sterowania zwigzane z
bezpieczenstwem - Czes¢ 2: Walidacja

10. Butlewski M., Projektowanie ergonomiczne wobec dynamiki deficytu zasobéw ludzkich, Politechnika
Poznanska 2018, ISBN: 978-83-7775-506-8; 255 stron

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

ECTS
Obcigzenie studenta [h]
Udziat w zajeciach/aktywnosé Zajgcia bez Zajecia
nauczyciela-praca dvdaktvczne
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 49 h /2 ECTS 26 h/1ECTS
Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

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

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




