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Pozycja przedmiotu w planie:

R.IV/S.VIII -3

1. OGOLNY OPIS PRZEDMIOTU

1 Nazwa modutu modut zaje¢ specjalnosciowych

2 Nazwa przedmiotu Roboty Przemystowe

3 Kierunek studiow Informatyka

4 Poziom studiéw pierwszego stopnia

5 Forma studiow niestacjonarne

6 Profil studiow praktyczny

7 Rok studiow v

8 Semestr przedmiotu 8

Jednostk d .

9 ‘,e nostxa pro.v,va Z3ca Instytut Nauk Technicznych

kierunek studiow

10 | Liczba punktéw ECTS 3

11 | Sposdb zaliczenia: egzamin

b Imiq‘i rjalzvt\)/isko +nauciyciela(li) akademickiego(ich), drinz. tukasz J6zefowski

stopien lu .tytu naukowy, |.jozefowski@ans-gniezno.edu.pl
adres e-mail

" Imiq‘i r}alzvt\)/isko rooriynatora(éw) przedmiotu, drinz. tukasz J6zefowski

stopien u .tytu naukowy, |.jozefowski@ans-gniezno.edu.pl
adres e-mail

14 | Jezyk wyktadowy Polski

15 | Tryb prowadzenia zaje¢ Mieszany

16 | Sposdb prowadzenia zajec synchroniczny

N ia inf ki
arzedzia ”.1 orr_na,tyczne Wy _orz_ystywan_e d,o platforma e-learningowa Moodle
17 | prowadzenia zajeé, udostepniania materiatow
. L . platforma MS Teams
i komunikacji ze studentami

15 | Przedmioty wprowadzajace podstawy robc.)tyki, int’eligentne systemy sterowania,
programowanie robotéw
1. Student powinien posiadac podstawowa wiedze z podstaw
robotyki.

16 | Wymagania wstepne 2 Studenf powinien posiafialc’ umieje‘.tnoéci pozy{ski\/f/ania
informacji ze wskazanych zrédet, logicznego myslenia,
wyciggania wnioskdow, logicznej i zwieztej prezentacji informacji.

17 | Cele przedmiotu:

C1 | Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu projektowania i programowania robotéw mobilnych.

Q2 Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych probleméw zwigzanych z wykorzystaniem robotéow

przemystowych.

Cc3




18 Forma zajeé, liczba godzin wymagajaca bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego, liczba godzin naktadu pracy
studenta
Forma zajec Liczba godzin
1. wyktfad 8
2. laboratoria 16
Suma godzin 24
Ip. Catkowity naktad pracy studenta
Naktad pracy zwigzany z zajeciami wymagajgcymi bezposredniego udziatu nauczyciela Godzinowe obcigzenie
akademickiego wynosi: studenta
Wyktad: 8 godzin
1.
Laboratoria: 16 godzin 24 godzin
Naktad pracy zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela
akademickiego wynosi 24 godzin, co odpowiada 0,75 punktu ECTS.
Bilans naktadu pracy studenta:
e  przygotowanie do zajec laboratoryjnych: 15 godzin,
e  przygotowanie opracowania wybranego zagadnienia dot. robotéw .
2 . . 56 godzin
przemystowych : 25 godzin,
e przygotowanie do zaliczenia: 16 godzin.
taczny naktad pracy studenta wynosi 56 godzin, co odpowiada 2.25 punktom
ECTS.
3 taczny naktad pracy studenta (pozycja 2) 80 godzin
4 Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS
5 Liczba punktéow ECTS, ktdérg student musi osiggng¢ w ramach zaje¢ o charakterze 2 ECTS
praktycznym w tym zajeé laboratoryjnych, warsztatowych, projektowych

Efekty uczenia sie — wiedza

RIP_WO03: ma podstawowg wiedze w zakresie klasyfikacji, budowy, opisu
matematycznego oraz zasad dziatania robotéw w tym robotéw przemystowych,
zna podstawy konstrukcji manipulatorow robotéw przemystowych

RIP_W04: ma pogtebiong wiedze z programowania robotéw, robotéw
przemystowych, robotéw mobilnych; zna metody i jezyki programowania robotéw.
K_W17: ma wiedze w zakresie projektowania oprogramowania, narzedzi i
Srodowisk wytwarzania oprogramowania, proceséw wytwarzania
oprogramowania; ma wiedze w zakresie specyfikacji wymagan, walidacji i
testowania oprogramowania, zna metody zarzadzania przedsiewzieciami
programistycznymi oraz ich jakoscia.

K_W23: ma wiedze ogdlng w zakresie typowych metod projektowania uktadow
sterowania i regulacji automatycznej,
w szczegolnosci uktadow sekwencyjnych i czasowych dla sterowania logicznego.

Efekty uczenia sie — umiejetnosci

RIP_UO03: potrafi wtasciwie zaplanowa¢ oraz wykonac eksperymenty z zakresu
robotyki, w tym pomiary oraz symulacje komputerowe, dokonaé interpretacji
uzyskanych rezultatéw, oraz poprawnie wyciggna¢ ptyngce z nich wnioski.

K_U13: potrafi pisa¢, uruchamiaé, sledzi¢ i testowaé programy w wybranym
Srodowisku programistycznym wykorzystujgc znajomos$¢ paradygmatow i metod
programowania.

K_U14: ma umiejetnosci: implementowania algorytmdéw, konstruowania
algorytmdéw z wykorzystaniem podstawowych technik algorytmicznych, analizy
ztozonosci algorytmow.

Efekty uczenia sie — kompetencje

K_KO01: rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie, krytycznie




spoteczne

odnosi sie do posiadanej wiedzy, podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych.

K_K03: ma s$wiadomos¢ wagi zachowania sie w sposob profesjonalny,
przestrzegania zasad etyki zawodowe;j
i poszanowania réznorodnosci pogladow i kultur, rozstrzyga dylematy w sprawach
zawodowych, potrafi podejmowac trudne decyzje.

K_KO04: ma sSwiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowosé
podporzadkowania sie zasadom pracy
w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania,
potrafi okresli¢ priorytety stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub zespdt

zadania.

2. TRESCI PROGRAMOWE ODNIESIONE DO EFEKTOW UCZENIA SIE
Forma Tresci programowe liczba godzin

w1 Wprowadzenie 1
w2 Obszary zastosowan robotéw 1
W3 Typy robotéw przemystowych i trendy ich rozwoju 1
wa Pokazy robotéow przemystowych i przyktadow realizowanych przez nie zadan w procesie 1

technologicznym
W5 Wyposazenie stanowisk zrobotyzowanych (chwytaki, gtowice) 1
w6 Aspekty bezpieczeristwa 1
w7 Zaawansowane programowanie robota 2
L1 Przechowywanie danych w KUKA 2
L2 Praca z plikami w KUKA 1
L3 Praca z podprogramami 1
L4 Praca z funkcjami 2
L5 Realizacja projektéw na robota KUKA 10

3. Literatura

1. Ben-Ari M., Mondada F., Elementy robotyki dla poczatkujacych, Helion, Gliwice, 2022

Literatura 2 Gabriel Kost, Piotr tebkowski, tukasz N. Wesierski ,,Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych”,
podstawowa Polskie Wydawnictwo Ekonomiczne , cop. 2013, ISBN:978-83-208-2069-0
Literatura 2. Niku S.B., Introduction to Robotics. Analysis, Control, Applications. Third Edition, Wiley, 2020

uzupetniajaca

4.

Metody dydaktyczne

Forma

Metody dydaktyczne

Wyktad

prezentacja multimedialna, pokaz multimedialny




Laboratoria dyskusja, praca w zespole, programowanie robota

5. Metody i kryteria oceniania

Forma zajec: Forma zaliczenia:
wyktad egzamin

Uzyskane punkty sg przeliczane na oceny wedtug nastepujacej skali:

Procent punktow: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny

Opis: Test sktadajacy sie z 3-6 pytan otwartych. Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie pozytywnej oceny.

Forma zajec: Forma zaliczenia:
laboratoria zaliczenie z oceng

Uzyskane punkty sg przeliczane na oceny wedtug nastepujacej skali:

Procent punktow: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny

Opis: Realizacja zadania na robocie KUKA

Zatwierdzenie karty opisu zajec

Stanowisko

Tytut/stopien naukowy, imie nazwisko Podpis

Opracowat drinz. tukasz J6zefowski

Zatwierdzit Dyrektor Instytutu Nauk Technicznych




