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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Programowalne systemy sterowania maszyn

NAZWA PRZEDMIOTU

Programmable Machine Control Systems
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU A316
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBAa PUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 6

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 9 0 9 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z zasadami programowania i obstugi obrabiarek sterowanych numerycznie oraz robotéw prze-
mystowych.

Kod archiwizacji: A57D18E3
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 brak

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Zna zasady obstugi i podstawowe tryby pracy obrabiarek CNC oraz robotéw przemystowych.

EK2 Wiedza Zna jezyki programowania obrabiarek CNC oraz robotéw przemystowych.

EK3 Umiejetnosci Potrafi napisa¢ program sterujacy dla tokarki CNC dla zadanego zadania obrébkowego.

EK4 Umiejetnosci Potrafi napisa¢ program sterujacy dla robota przemystowego dla zadanego zadania manipu-
lacyjnego.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Obrabiarki sterowane numerycznie: cechy konstrukcyjne, zasada sterowania

W1 . . . C , 1
numerycznego obrabiarkami. Oznaczenia osi i kierunkéw ruchu, punkty bazowe.
Programowanie ruchu w ukladzie kartezjanskim i biegunowym, przesuniecia

W2 uktadu wspoélrzednych, ruch w uktadzie absolutnym i przyrostowym, interpolacja 2
liniowa.

W3 Interpolacja kolowa i sSrubowa. Funkcje korekcji toru narzedzia. Funkcje 5
pomocnicze. Gwintowanie.
Elementy jezyka wyzszego poziomu.: instrukcje warunkowe, instrukcje skoku, petle,

W4 . . . 1
funkcje matematyczne. Parametryzacja programu. Podprogramy i cykle stale.

W5 Uktady sterowania robotow. Sterowanie typu PTP/CP. Uklady wspoétrzednych 1
robotow.
Jezyki programowania robotéw. Elementy jezyka KAREL: zmienne, operatory,

W6 funkcje kontroli ruchu, funkcje kontroli programu, procedury, przerwania, operacje 1
na portach I/0 i plikach.
Programowanie operacji manipulacyjnych. Programowanie operacji

W7 . iy . 1
technologicznych. Wspolpraca robotow.

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Obstuga obrabiarki TKX50N z ukladem sterowania Sinumerik 802D. 1.2

Strona 2/7



Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L2 Wprowadzanie i edycja programu. Definiowanie przesunie¢ uktadéw wspodlrzednych 19
w uktadzie CNC. Wprowadzanie opisu narzedzi. ’

L3 Opracowanie i uruchomienie programu dla zadanego zadania obrébki na tokarce 19
TKX50N z ukladem sterowania SINUMERIK 802D. '

L4 Konfiguracja dzialania uktadu CNC. 1.2

L5 Przygotowanie robota do pracy, mastering i kalibracja. Sterowanie ruchem robota 19
przy uzyciu recznego programatora. ’
Tryby ruchu JOINT, WORDFRAME, TOOLFRAME. Zmiana uktadéw

L6 wspoélrzednych robota i narzedzia. Pisanie programéw na kontrolerze i na 1.8
komputerze PC. Kopiowanie programéw do kontrolera.

LT Programowanie zadanych zadari manipulacyjnych i technologicznych dla robota 1.9

FANUC S-420F.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Konsultacje
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 18
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 3

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 27
Opracowanie wynikow 0
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 27
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 78
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F2 Odpowiedz ustna

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie ocen pozytywnych dla kazdego efektu ksztalcenia

‘W2 Ocena koricowa ustalana jest jako srednia arytmetyczna ocen z kazdego efektu

KRYTERIA OCENY

ksztalcenia

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Potrafi scharakt’erxzowac tryby pracy ol?rablarek CNC i robotéw przemystowych
oraz potrafi oméwié¢ procedure bazowania
NA OCENE 3.5 -
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NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
Potrafi scharakteryzowaé jezyki programowania obrabiarek CNC i robotéw
NA OCENE 3.0 L . . ..
przemystowych, potrafi wymieni¢ oraz podaé znaczenie wybranych funkcji
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
Dla prostej operacji technologicznej potrafi zdefiniowaé¢ uktad wspotrzednych
przedmiotu, napisaé¢ program sterujacy, wprowadzi¢ do uktadu sterowania
NA OCENE 3.0 .. i h . . .
program, przesuniecia uktadow wspotrzednych i wymiary narzedzi oraz
uruchomié¢ program
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
Dla prostego zadania manipulacyjnego potrafi wlasciwe dobra¢ uktad
wspolrzednych oraz odpowiednio skonfigurowaé¢ zmienne systemowe i parametry
NA OCENE 3.0 . .o . . .
ruchu robota, potrafi napisa¢ program realizujacy proste zadanie manipulacyjne
oraz przeprowadzi¢ jego optymalizacje pod katem minimalizacji czasu cyklu
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
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10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT . CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU
EK1 Cel 1 W1 L1 L2 N1 N2 F2 P1

W2 W3 W4 W5

EK2 Cel 1 W6 W7 N1 F2 P1
EK3 Cel 1 w2 WE4W4 L3 N1 N2 N3 F1F2 P1
EK4 Cel 1 W5 \£V66 5;77 L5 N1 N2 N3 F1 F2 P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Grzesik W., Niestony P., Bartoszuk M. — Programowanie obrabiarek NC/CNC, Warszawa, 2006, WNT

[2 | Kost G., Swider J. — Programowanie robotéw on-line, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, 0, yyy

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] SINUMERIK 802D sl, Turning, Programming and Operating Manual

[2 | MARSKAMSHOS85EF - KAREL Reference Manual v.2.22 REV.A

[3 | MAROKENHAO885EF - Enhanced KAREL Operations Manual v. 2.22 R.pdf

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Adam Slota (kontakt: adam.slota@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Adam Slota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)
2 dr inz. Stanistaw Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)

3 mgr inz. Jarostaw Zych (kontakt: zych@mech.pk.edu.pl)
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13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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