	I. Karta opisu przedmiotu

	Kierunek
	Mechatronika

	
	

	Poziom kształcenia
	I-stopnia - inżynierskie

	
	

	Profil kształcenia
	praktyczny

	
	

	Forma prowadzenia studiów
	niestacjonarne

	
	

	Przedmiot/kod modułu
	Robotyzacja procesów technologicznych /ROB-MR

	
	

	Rok studiów


	3



	
	

	Semestr 
	6

	Liczba  godzin
	Wykłady: 9       Laboratoria:  9     

	Liczba punktów ECTS
	2/1

	Prowadzący przedmiot
	

	Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności, kompetencji personalnych i społecznych
	Znajomość podstawowych zagadnień z zakresu mechaniki, technik wytwarzania, podstaw automatyki, elektrotechniki i elektroniki oraz obsługi systemów komputerowych.


	Cel(cele) modułu kształcenia
	Poznanie podziału robotów, podstawowych konstrukcji, zespołów napędowych, sensorycznych i sterujących, podstaw sterowania i programowania. Umiejętność sformułowania oraz realizacji aplikacji robotów przemysłowych


	II. EFEKTY KSZTAŁCENIA



	Symbol efektów uczenia się


	Potwierdzenie osiągnięcia efektów uczenia się


	Odniesienie do efektów uczenia się  dla kierunku studiów  

	ROB-MR _W01
	Ma wiedzę o roli robota we współczesnej technice
	MR_W13,MR_W16

	ROB-MR _W02
	Ma podstawowa wiedzę na temat budowy, funkcjonowania  i użytkowania robota przemysłowego
	MR _W13,
 MR _W17, 

MR -_W24, 

MR -W_25

	ROB-MR _W03
	Ma podstawową wiedzę w zakresie sterowania i programowania robotów.
	MR _W13,
MR _W-24,
MR -W_25,
MR W_40

	ROB-MR _U01
	Potrafi dobierać roboty do realizacji procesów technologicznych   w budowie maszyn


	MR _W13, MR -_U15, MR -_U16

	ROB-MR _U02
	 Potrafi w podstawowym zakresie programować  roboty edukacyjno –przemysłowe


	MR -W09,

MR _W13, 

MR _U14

	ROB-MR _U03
	Potrafi przeprowadzić wstępną analizę ekonomiczną zastosowania robota w procesie technologicznym
	MR _U22

	ROB-MR _K01
	Rozumie potrzebę uczenia się przez całe życie ,potrafi inspirować i organizować proces uczenia się innych osób.
	MR _K01

	ROB-MR _K02
	Potrafi współdziałać i pracować w grupie, przyjmując w niej różne role
	MR _K03

	ROB-MR _K03
	Potrafi myśleć i działać w sposób przedsiębiorczy
	MR _K06


	III. TREŚCI KSZTAŁCENIA

	Symbol
	Treści kształcenia


	Odniesienie do efektów kształcenia modułu

	TK_01
	Istota robotyzacji procesów technologicznych. Podstawowe pojęcia. Rozwój robotyki. Przesłanki ekonomiczne, pozaekonomiczne oraz czynniki determinujące potrzeby stosowania robotów w procesach wytwarzania. Klasyfikacja robotów.
	ROB-MR _W01,

ROB-MR _K01,

ROB-MR _K03

	TK_02
	Podstawy budowy robotów przemysłowych. Kinematyka robota przemysłowego (transformacja prosta i odwrotna). Napędy.  Czujniki wewnętrzne i zewnętrzne robotów przemysłowych. Systemy wizyjne. Chwytaki robotów przemysłowych Głowice technologiczne. Urządzenia współpracujące. 
	ROB-MR _W02,

ROB-MR _K01,

ROB-MR _K03

	TK_03
	Dynamika robotów. Planowanie trajektorii robota. Sztuczna inteligencja w robotyce.
	ROB-MR _W02,

ROB-MR _K01

	TK_04
	Kalibracja robotów przemysłowych. Wprowadzenie do problematyki programowania i sterowania mechanizmów robotów. Narzędzia wspomagania programowania robotów
	ROB-MR _W03,

ROB-MR _U01, ROB-MR _U02

ROB-MR _K01,

	TK_05
	Wybrane zagadnienia robotyzacji procesów przemysłowych. Aspekty ekonomiczne pozaekonomiczne stosowania robotów przemysłowych
	ROB-MR _W01, ROB-MR _U01,

ROB-MR _U03

ROB-MR _K01,

ROB-MR _K03

	TK_06
	Tendencje rozwojowe budowy robotów przemysłowych. Przykłady współczesnych robotów przemysłowych i zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych. Specjalne zastosowanie robotów.

	ROB-MR _W02,

ROB-MR _U01,

ROB-MR _K03

	TK_07
	Podstawy projektowania stanowisk zrobotyzowanych
	ROB-MR _W01,

ROB-MR _W02,

ROB-MR _W03,

ROB-MR _U01,

ROB-MR _U02

ROB-MR _U03,

ROB-MR _K01,

ROB-MR _K02,

ROB-MR _K03

	IV. LITERATURA PRZEDMIOTU

	Podstawowa


	1.  Honczarenko i in.: Roboty przemysłowe. Budowa i zastosowanie. WNT, 
    Warszawa 2004.

2.  Kasperski M.: Sztuczna inteligencja. Helion 2003

2.  Kozłowski K., Dutkiewicz P., Wróblewski W.: “Modelowanie 

     i sterowanie robotów”, PWN 2003

3.  Morecki A. i in.: Podstawy robotyki. WNT, Warszawa 2002  

     (II wydanie).

4.  Morecki A., Knapczyk J., Kędzior K.: “Teoria mechanizmów  

      i manipulatorów”, WNT 2002                           
5.  Olszewski i in. : Manipulatory i roboty przemysłowe. WNT, Warszawa 
     1992 (II wydanie)



	Uzupełniająca


	1. Giergiel J.: Podstawy Robotyki i Mechatroniki. Część 1 Wprowadzenie 
    do Robotyki, Wyd. KRiDM      AGH, Kraków 2004.

2.Dulęba I.: Podstawy robotyki w ćwiczeniach Wyd. PWSPiT 2010.                                                             3.Wawrzecki J. Teoria manipulatorów Wydawnictwo Politechniki Łódzkiej
   2007



	V. SPOSÓB OCENIANIA PRACY STUDENTA

	Symbol efektu uczenia się dla modułu
	Symbol treści uczenia się realizowanych w trakcie zajęć
	Forma realizacji treści uczenia się
	Typ oceniania


	Metody oceny



	ROB-MR _W01
	TK_01,TK_05, TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _W02
	TK_02,TK+03, TK_04, TK_06,TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _W03
	TK_04,TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _U01
	TK_04,TK)05, TK_06, TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium 

	ROB-MR _U02
	TK_04,TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _U03
	TK_05,TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _K01
	TK_01,TK_02, TK_03, TK_04,TK_05, TK_007
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _K02
	TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	ROB-MR _K03
	TK_01,TK_02, TK_05, TK_06,TK_07
	Wykład multimedialny. Laboratorium
	podsumowująca
	Kolokwium pisemne.

Sprawdzenie umiejętności podczas laboratoryjnych               i ocena sprawozdania

z laboratorium

	VI. OBCIĄŻENIE PRACĄ STUDENTA

Forma aktywności

Średnia liczba godzin na zrealizowanie aktywności

(godz. lekcyjna -  45 min.)

Godziny zajęć (wg planu studiów) z nauczycielem ( tzw. kontaktowe) 
Godz.

ECTS

1. Wykład

9

1

2. Laboratorium

9

1

3. ….

Praca własna studenta

( np. przygotowanie do zajęć, czytanie wskazanej literatury, przygotowanie do egzaminu, inne) 
Godz. 25%  x 1 ECTS (25 h)  = 6,25 x 2 = 12,5

1.Wykład

9

2.Laboratorium

9

Łączny nakład pracy studenta

45

Sumaryczna liczba punktów ECTS 
z  przedmiotu (liczba punktów, którą student uzyskuje na zajęciach wymagających bezpośredniego udziału nauczyciela oraz w ramach zajęć o charakterze praktycznym – laboratoryjne, projektowe, itp.)
                                     2ECTS

Nakład pracy studenta związany z zajęciami o charakterze praktycznym

                                     1ECTS

Nakład pracy związany z zajęciami wymagającymi bezpośredniego udziału nauczycieli akademickich

                                    2ECTS

VII. Zasady wyliczania nakładu pracy studenta
Studia stacjonarne

75%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

25%  x 1 ECTS = godziny poświęcone przez studenta na pracę własną

Studia niestacjonarne

50%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

50%  x 1 ECTS = godziny poświęcone przez studenta na pracę własną

Praktyka zawodowa 

100%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela

Zajęcia praktyczne na kierunku pielęgniarstwo 

100%  x 1 ECTS = godziny wymagające bezpośredniego udziału nauczyciela



	VI. KRYTERIA OCENY

	5
	znakomita wiedza, umiejętności, kompetencje

	4,5
	bardzo dobra wiedza, umiejętności, kompetencje

	4
	dobra wiedza, umiejętności, kompetencje

	3,5
	zadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje, ale ze znacznymi niedociągnięciami

	3
	zadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje, z licznymi błędami

	2
	niezadawalająca wiedza, umiejętności, kompetencje


Zatwierdzenie 


Opracował:  

     Sprawdził  pod względem formalnym (koordynator modułu): 

     Zatwierdził (Dyrektor Instytutu): dr inż. Halina Pacha-Gołębiowska

