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Opis przedmiotu

Kod przedmiotu g _‘S UKELADY AUTOMATYKI T ROBOTYKI
1
E/O/2/ST/B1-1 = s THE SYSTEMS OF AUTOMATICS AND ROBOTICS
Jezyk wyktadowy jezyk polski
Rok akademicki 2023/2024
Kierunek Elektrotechnika
w zakresie Wszystkie specjalno$ci
Poziom studiéw studia drugiego stopnia
Profil studidow ogolnoakademicki
Forma studiow studia stacjonarne
Semestr / semestry 1
Przynaleznos$¢ do grupy zajeé B1. Grupa zaje¢ kierunkowych - obowigzkowych
Status przedmiotu obowigzkowy
Liczba godzin
Formy realizacji zajg¢ dydaktycznych, wymiar, punkty Forma zajec Zaec Liczba punktow ECTS
dydaktycznych
ECTS
Wyktad 30 [h] 4ECTS
Laboratorium 15 [h]
zwigzany z prowadzong dziatalno$cig naukowa
z profilem studidow w dyscyplinach, do ktérych przyporzadkowany jest kierunek 3 ECTS
Powi . dmiot studiow
ow1gzanie przedmiotu Z uprawnieniami stuzy do zdobywania przez studenta kompetencji inzynierskich| 3 ECTS
7 syt iutorr_]atyka, elektronika, elektrotechnika i technologie 4 ECTS
osmiczne

Forma nauczania

tradycyjna — zajecia zorganizowane w Uczelni i/lub zajecia z wykorzystaniem
metod i technik ksztatcenia na odleglo$¢ (max. 1,2 ECTS)
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EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE, REALIZACJA ZAJEC DYDAKTYCZNYCH, WERYFIKACJA

EFEKTOW UCZENIA SIE

Cel ksztalcenia:

Uzyskanie poglebionej wiedzy z zakresu teorii i metod analizy uktadow
automatyki. Poznanie podstaw teoretycznych i aparatu matematycznego
stosowanego w kinematyce i dynamice robotéw

Tresci programowe:

Wyktad: [BN, W1, K1]:

W ramach wyktadu omawiane sg nastgpujace zagadnienia:
Kluczowe pojecia i okre$lenia z zakresu uktadéw automatyki i robotyki.
Robot, jako uktad automatyki.

Struktury systemow sterowania.

Klasyfikacja manipulatoréw i robotow.

Podzespoty i uktady stosowane w systemach robotyki
Uktady napedowe robotéw mobilnych

Kinematyka i dynamika robotow.

Jezyki programowania robotow.

Modelowanie i symulacja robotow

. Bezpieczenstwo zrobotyzowanych systemoéw procesow
przemystowych..
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Suma: 30 [h]
Laboratorium [BN, U1, K1]:
1. Zapoznanie ze $Srodowiskiem programistycznym wykorzystywanym
w laboratorium.
2. Jezyki graficzne w programowaniu komputerowych systemow
automatyki
3. Tworzenie wirtualnych narzedzi wykorzystywanych w systemach
sterowania.
Montaz i uruchomienie mini-robotow o konstrukcji modutowe;.
5. Programowanie trajektorii ruchu robotow mobilnych, wspotpraca grupy
mini-robotow
6. Bezprzewodowa transmisja danych miedzy komputerem PC i robotami
mobilnymi.
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7. Programowanie robota przemystowego.
Suma: 15 [h]

Metody dydaktyczne (ksztalcenia):

— metody podajace (wyktad informacyjny, prelekcja, odczyt),

— metody eksponujace (film, pokaz),

— metody programowane (z wykorzystaniem komputera),

— metody praktyczne (pokaz, ¢wiczenia laboratoryjne, symulacja)

Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest osiagni¢cie wszystkich wymaganych
efektéw uczenia si¢ okreslonych dla danego przedmiotu. Uzyskanie
pozytywnych ocen ze wszystkich form zaje¢ wchodzacych w sktad danego
przedmiotu jest rownoznaczne z jego zaliczeniem i zdobyciem przez
studenta liczby punktoéw ECTS przyporzadkowanej temu przedmiotowi.
Sposob obliczenia oceny koncowej z przedmiotu okresla regulamin studiow.
Sposob obliczania oceny z poszczegdlnych form zajgé przedstawia si¢
nast¢pujaco:

Wykltad — egzamin pisemny - obejmujacy wiedze z wyktadow oraz zalecanej

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

literatury . Punktacja od 0 do 5 punktow za kazde pytanie.
Cwiczenia laboratoryjne - zaliczane s3 na podstawie:
ilosci zdobytych punktéw za umiejetnosci zwigzane z realizacja
poszczegodlnych ¢wiczen laboratoryjnych i za prezentacj¢ wynikow
Punktacja jest nastgpujaca:
wykonanie ¢wiczenia (0 — 5pkt.)
prezentacja wynikéw (0 — 5pkt.)
Zdobyte w poszczegdlnych formach zaje¢ punkty przeliczane zostaja na
ocen¢ wg skali:
Ocena 2 ponizej 51%
Ocena 3 od 51%
Ocena 3,5 od 61%
Ocena 4 od 71%
Ocena 4,5 od 81%
Ocena 5 od 91%

Efekty uczenia si¢ dla przedmiotu w odniesieniu do efektow kierunkowych i formy zajeé RELS Vgsgrf;lil;ascijé G
Opis efektow uczenia si¢ dla przedmiotu Kierunko
Numer (PEU) ofekt uczevnvi);l Forma Metody
efektu Student, ktory zaliczyt przedmiot G Forma zajgc¢ weryfikacji sprawdzania
uczenia si¢ | (W) zna i rozumie/ (U) potrafi /(K) jest gotow (KEQU) (zaliczen) i oceny
do:
kluczowe z.a}gadnlenlg z zakresy: uktadow _ K WG02 egzamin _
w1 automatyki i robotyki., systeméw sterowania - wyktad : pisemny test otwarty
. . . K_WG03 pisemny
W robotyce, projektowania struktur robotéw
wykorzysta¢ narzedzia informatyczne
wspomagajace projektowanie uktadow
automatyki i robotyki,
projektowac i tworzy¢ aplikacje sterujace K UWO02
w aUtomatyce : rObOtyce.’. ., K:UWO4 . . . punktacja zadan
Ul korzysta¢ z dokumentacji i zrodet, laboratorium zaliczenie ;
. . . . K_UO13 laboratoryjnych,
literaturowych i na ich podstawie opracowaé
. ) K_UO14
struktur¢ mini-robota; -
opracowac¢ konstrukcje i oprogramowanie mini-
robota uwzgledniajac zagadnienia z zakresu
BHP i ochrony $rodowiska
dzielenia si¢ wiedzg z zakresu uktadow dyskusj 4, ak'tywnosc
L2 X o . K_KO002 wyktad / . na zajeciach,
K1 automatyki i robotyki oraz jej odpowiedzialnego . obserwacja . o
g . K_KO03 laboratorium prezentacja wynikow
wykorzystywania w praktyce przemystowej prac
Literatura i pomoce naukowe
1. Honczarenko J., Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, Warszawa 2004
2. Kostro J.: Elementy, urzadzenia i uktady automatyki, WSiP, Warszawa 1999
3. Bentley J.: Bezpieczenstwo przemystowe. Tom 3 Warszawa 1999
4. Luft M., Lukasik Z.: Automatyzacja procesow, Wyd. PR, Radom 2006
5. Lukasik Z. Kusminska-Fijatkowska A.: Laboratorium komputerowej symulacji uktadow automatyki, Politechnika Radomska,

Radom 2009
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Kaczorek T., Dzielinski A., Dgbrowski W., Lopatka R., "Podstawy teorii sterowania", wyd. WNT, 2009r.,
Craig J.,"Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie", wyd. WNT, 1995r

Honczarenko J. "Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie", wyd. WNT, 2004r
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Naktad pracy studenta potrzebny do osiagniecia zaktadanych efektow uczenia si¢ — bilans punktow ECTS

Obciazenie studenta [h

Zajecia bez

Udziat w zajeciach, aktywno$¢ 1T (e, nauczyciela-praca .
’ kontaktowe Zajecia dydaktyczne
(IGK) wiasna studenta
(ZBN)

Udziat w wyktadach X X 30 [h]

Udziat w éwiczeniach / laboratoriach / projektach / seminariach X X 15 [h]

Udziat w konsultacjach 3[h] X X
Przygotowanie do wyktadow / ¢wiczen / laboratoriow / projektow /

seminariow X 52 [h] X

Przygotowanie do zaliczenia/egzaminu

Sumaryczne obcigzenie praca studenta

3[h] /0,1 ECTS

52 [h] /2,1 ECTS

45 [n] /1,8 ECTS

Punkty ECTS za przedmiot

4 ECTS

Informacje dodatkowe, uwagi

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

Szczegdtowe zasady i formy wsparcia studentow ze szczegdlnymi potrzebami: w tym z niepelnosprawnoscia, przewlekle chorych
podczas zaje¢, zaliczen i egzaminow okre$lono w: Regulaminie Studiow, Zasadach Studiowania, Procedurze dotyczacej zapewnienia
dostepnoscei procesu ksztalcenia studentom ze szczegdlnymi potrzebami, w tym: z niepetnosprawnoscia, przewlekle chorych.




