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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Robotyzacja proceséow przemystowych

NAZWA PRZEDMIOTU

Robotization of industrial processes
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WIEIiK INFOTRON oIIS PP3 19/20
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty podstawowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
2 15 0 15 15 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie si¢ wybranymi rodzajami proceséw produkcyjnych oraz przestankami ekonomicznymi i warun-
kami technologicznymi ich automatyzacji i robotyzacji.

Cel 2 Zapoznanie sie z robotyzacja wybranego procesu przemyslowego na stanowisku dydaktycznym w oparciu
o oprogramowanie firmy KUKA (modelowanie, symulacja, optymalizacja procesu przemystowego przy istnie-
jacych zalozeniach projektowych, ograniczeniach, wymaganiach bezpieczeristwa).

Kod archiwizacji:



P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

Cel 3 Nauka elementéw zaawansowanego programowania robotéw z wykorzystaniem paradygmatu programowania
strukturalnego na przykladzie jezyka KRL firmy KUKA (KUKA Robot Language).

Cel 4 Nauka programowania na poziomie zaawansowanym: programowanie z komunikatami i dialogami, progra-
mowanie z przerwaniami, zaawansowane funkcje do opisu ruchu robota w jezyku KRL. Udzial w projekcie
zespoltowym.

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOsCI I INNYCH
KOMPETENCJI
1 Zaliczenie przedmiotu Sensory w ukladach automatyki i robotyki.

2 Zaliczenie przedmiotu Sterowanie i programowanie robotéw stacjonarnych.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student posiada wiedze z zakresu robotyzacji procesow produkcyjnych. Zna gléwne technologie
i paradygmaty wykorzystywane w organizacji proceséw produkcyjnych oraz koncepcje Przemystu 4.0.

EK2 Wiedza Student zna elementy jezyka programowania robotow KRL (KUKA Robot Language) oraz techniki
programistyczne, pozwalajace na napisanie zaawansowanego programu sterujacego operacjami robota.

EK3 Umiejetnosci Student posiada umiejetnos¢ wyodrebnienia sekwencji operacji procesu produkcyjnego w celu
ich optymalnego uszeregowania i robotyzacji.

EK4 Umiejetnosci Student posiada umiejetno$¢ programowania pracy robota przemystowego w jezyku KRL
z uwzglednieniem zagadnienia bezpieczenistwa i wybranych mechanizméw jezyka na poziomie zaawansowanym.

EK5 Kompetencje spoleczne Student potrafi przeprowadzi¢ wstepna analize procesu przemystowego pod katem
jego automatyzacji i robotyzacji przy istniejacych zalozeniach projektowych i ograniczeniach.

EK6 Kompetencje spoleczne Student wspolpracuje w zespole w celu realizacji zadania robotyzacji procesu
produkcyjnego oraz tworzenia dokumentacji poszczegdlnych etapow projektu.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Wprowadzenie. Procesy produkcyjne. Automatyzacja i robotyzacja proceséw

W1 produkcyjnych. Elastyczne linie produkcyjne. Procesy zrobotyzowanego 4
sortowania, pakowania i paletyzacji. Zrobotyzowane procesy spawania, zgrzewania
i ciecia. Zrobotyzowana obstuga maszyn. Zrobotyzowany montaz.

W2 Klasyczne problemy i algorytmy szeregowania zadari w optymalizacji proceséw 5
produkeyjnych. Kryteria optymalizacji. Rozwiazania dokladne i przyblizone.

W3 Wielozadaniowo$¢ w robotyzacji procesow informatyczne rozwiazania sprzetowe 5
i programowe: systemy wielordzeniowe, obliczenia wielowatkowe.

W4 Integracja sterownikow PLC (ang. Programmable Logic Controller) z kontrolerami 5
robotow. Wirtualny sterownik PLC w kontrolerze KR C4 firmy KUKA.

Strona 2/7



Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

WYKLADY
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Systemy bezpieczenistwa na stanowiskach zrobotyzowanych. Kategorie
W5 bezpieczeristwa wg normy PN-EN ISO 13849-1. Bezpieczenistwo w zrobotyzowanej 2
komorze produkcyjnej.
Perspektywy rozwoju robotyzacji proceséw produkcyjnych. Produkcja jako ustuga.
Elastyczne i inteligentne systemy produkcji. Synergia zrobotyzowanych proceséw
W6 produkeji z internetem rzeczy (IoT Internet of Things), komunikacja pomiedzy 3
maszynami (M2M ang. Machine to Machine), obliczeniami w chmurze (ang. Cloud
Computing) oraz wielkimi zbiorami danych (ang. Big Data). Koncepcja
i wyrézniki Przemystu 4.0.
LABORATORIA KOMPUTEROWE
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Programowanie na poziomie zaawansowanym. Programowanie z komunikatami
K1 .1 . A . 2
i dialogami. Cwiczenia praktyczne.
K2 Programowanie na poziomie zaawansowanym. Opis ruchu robota w jezyku KRL. 9
Bloki funkcji sklejanych w KRL.
K3 Programowanie na poziomie zaawansowanym. Programowanie w jezyku KRL 9
7z przerwaniami. Cwiczenia praktyczne.
K4 Robotyzacja operacji w procesie przemystowym modelowanie i symulacja. 3
K5 Programowanie wirtualnego sterownika PLC w kontrolerze KR C4 firmy KUKA. 2
K6 Robotyzacja prostego procesu produkcji w oparciu o narzedzia projektowe KUKA. 4
LABORATORIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Programowanie na poziomie zaawansowanym. Programowanie z komunikatami
L1 . g . A . 2
i dialogami. Cwiczenia praktyczne.
L2 Programowanie na poziomie zaawansowanym. Opis ruchu robota w jezyku KRL. 9
Bloki funkcji sklejanych w KRL.
L3 Programowanie na poziomie zaawansowanym. Programowanie w jezyku KRL 9
z przerwaniami. Cwiczenia praktyczne.
L4 Robotyzacja operacji w procesie przemystowym modelowanie i symulacja. 3
L5 Programowanie wirtualnego sterownika PLC w kontrolerze KR C4 firmy KUKA. 2
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LABORATORIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L6 Robotyzacja prostego procesu produkcji w oparciu o narzedzia projektowe KUKA. 4

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady
N2 Cwiczenia laboratoryjne
N3 Programy sterowania robotem

N4 Raporty techniczne

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 45
Konsultacje przedmiotowe 1
Egzaminy i zaliczenia w sesji 1

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 5
Opracowanie wynikow 5
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 3
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Quizy (wyktad)

F2 Odpowiedz ustna (laboratorium)

F3 Zadania do wykonania (laboratorium)

F4 Raporty techniczne (w tym programy)
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Obecnosé na zajeciach.

‘W2 Ocena pozytywna z wyktadu.

‘W3 Ocena pozytywna z laboratorium.

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci odbywa sie w Laboratorium.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NaA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
Student posiada duza wiedze z zakresu robotyzacji proceséw produkcyjnych. Zna
NA OCENE 5.0 gltowne technologie i paradygmaty wykorzystywane w organizacji proceséw
produkeyjnych oraz koncepcje Przemystu 4.0.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NaA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
Student biegle opanowal elementy jezyka programowania KRL robotéow (KUKA
NA OCENE 5.0 Robot Language) oraz techniki programistyczne, pozwalajace na napisanie
zaawansowanego programu sterujacego operacjami robota.
EFEKT KSZTALCENIA 3
Na OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
Student posiada umiejetnosé wyodrebnienia sekwencji operacji procesu
NA OCENE 5.0 . . R ..
produkcyjnego w celu ich optymalnego uszeregowania i robotyzacji.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NaA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
Student opanowal umiejetnosé¢ programowania pracy robota przemystowego
NA OCENE 5.0 w jezyku KRL z uwzglednieniem wybranych mechanizméw jezyka na poziomie
Zaawansowanym.
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EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocen¢ 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
Student potrafi przeprowadzi¢ wstepng analize procesu przemystowego pod
NA OCENE 5.0 katem jego automatyzacji i robotyzacji przy istniejacych zatozeniach
projektowych i ograniczeniach.
EFEKT KSZTALCENIA 6
Na OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
Student posiada kompetencje wspolpracy w zespole w celu realizacji zadania
NA OCENE 5.0 robotyzacji procesu produkcyjnego oraz tworzenia dokumentacji poszczegdlnych

etapow projektu.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K W01 K W02 W1 W3 W4 W6
EK1 K_W08 K_W09 Cel 1 K6 L6 N1 N2 N4 F1F2 F4
K1 K2 K3 K4
K W03 K W04
EK2 - - Cel 3 Cel 4 K5 K6 L1 L2 L3 N2 N3 F2 F3
K U01 K U02
- - L4 L5 L6
K W02 K W08 W1 W2 W5 K4
EK3 K_ U0l K_U02 Cel 2 K5 K6 L4 L6 N1 N2 N4 F3 F4
K1 K2 K3 K4
K W04 K U01
EK4 T K U2 Cel 3 Cel 4 K5 K6 L1 L2 L3 N2 N3 F2 F3
- L4 L5 L6
W1 W2 W4 K1
K2 K3 K4 K5
K W05 K
EK5 ~ W05 K _U03 Cel 2 K6 L1 L2 13 L4 N1 N2 N4 F4
L5 L6
K W08 K_ W09 W1 W2 K1 K2
EK6 K_U01 K_U12 Cel 4 K3 K4 K5 K6 L1 N2 N3 N4 F3 F4
K K02 K_Ko04 L2 L3 L4 L5L6
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Kaczmarek W., Panasiuk J. — Robotyzacja proceséw produkcyjnych, Warszawa, 2017, PWN

[2 ] Smutnicki Cz. — Algorytmy szeregowania zadari, Wroctaw, 2012, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctaw-
skiej

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 ] Honczarenko J. — Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, Warszawa, 2004, Wydawnictwo Naukowo-
Techniczne

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr hab. inz. Prof PK Zbigniew Kokosinski (kontakt: zk@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr hab. inz. Zbigniew Kokosinski (kontakt: Zbigniew.Kokosinski®@pk.edu.pl)
2 dr hab. inz. Krzysztof Tomczyk (kontakt: ktomczyk@pk.edu.pl)

3 dr inz. Marek Sieja (kontakt: msieja@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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