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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Sterowanie i programowanie robotéw stacjonarnych

NAZWA PRZEDMIOTU

Programming and control of industrial robots
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WIEIiK INFOTRON oIIS PK6 23/24
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 3.00
SEMESTRY 1

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIA
SEMESTR WYKLADY CWICZENIA LABORATORIA KOMPUTERO- PROJEKTY
WE
1 15 0 30 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z metodami programowania on-line i off-line robotéw przemystowych oraz ogolng charakterystyka
jezykéw i srodowisk programowania robotéow.

Cel 2 Zapoznanie ze stanowiskiem dydaktycznym, sktadajacym sie z robota przemyslowego, sterownika i panelu
nauczania ze szczegbélnym uwzglednieniem zasad bezpieczenstwa obowigzujacych w robotyce oraz zasadami
pracy w zespole.

Kod archiwizacji:
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Cel 3 Nauka podstaw programowania operacji i ruchu robotéw przemystowych w jezyku KRL (ang. KUKA Robot
Language).

Cel 4 Nauka elementéw programowania robotéw z wykorzystaniem paradygmatu programowania strukturalnego
w jezyku KRL.

4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomos¢ zagadnien fizyki, matematyki wyzszej i programowania opierajaca sie na przedmiotach kierunkowych
i wybieralnych dla kierunkéw Informatyka, Elektrotechnika, Automatyka oraz pokrewnych.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student ma niezbedna wiedze o metodologii programowania on-line i off-line robotéw przemystowych
oraz zna przyktadowe srodowisko programowania robotow.

EK2 Wiedza Student ma uporzadkowana wiedze dotyczaca elementow jezyka programowania KRL (ang. KUKA
Robot Language) oraz technik programistycznych, ktére pozwalaja na napisanie wlasnego programu.

EK3 Umiejetnosci Student umie bezpiecznie obstugiwaé robota przemystowego oraz urzadzenia sterujace i pro-
gramujace.

EK4 Umiejetnosci Student potrafi postugiwaé sie jezykiem programowania KRL (ang. KUKA Robot Language)
do programowania ruchu i operacji robota stacjonarnego na poziomie podstawowym.

EK5 Kompetencje spoleczne Student jest gotow do wspotpracy w zespole w celu realizacji zadania programo-
wania i sterowania robotem przemystowym, oraz tworzenia raportéw technicznych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY

TEMATYKA ZAJEC LiczBA

Lp . B
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

Metody programowania robotéw przemystowych: on-line i off-line. Jezyki
Wi programowania robotéw ogoélna charakterystyka. Podstawy teoretyczne 4
programowania robotéw.

Programowanie robotow firmy KUKA - wprowadzenie. Architektura sterownika

w2 KR C4. Panel nauczania SmartPAD. Kuka Robot Language lista instrukcji. 4

W3 Srodowiska programowania robotéw w trybie on-line i off-line. Srodowisko 3
KUKA.Sim Pro firmy KUKA. Opis zaktadek i konfiguracji.

W4 Srodowisko KUKA.Sim Pro firmy KUKA. Uktady wspotrzednych. Tworzenie 4

stanowiska roboczego. Tworzenie przyktadowego programu i dokumentacji.
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LABORATORIA

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Zasady BHP w laboratorium. Struktura i funkcje stanowiska dydaktycznego firmy

L1 KUKA. Operowanie robotem przy pomocy panelu SmartPAD i bezpieczeristwo 6
obstugi robota. Praca z Nawigatorem.

L2 Ruch robota w ukladach wspotrzednych. Obciazanie robota. Kalibracja. 4

L3 Ruch pomiedzy punktami. Ruch ze zmienna predkoscia (CP motions). 4
Tworzenie funkcji logicznych i sklejanych (spline). Programowanie operacji

L4 - ) . , - . 4
przetaczania i uchwytéw. Programowanie blokow funkcji sklejanych.

L5 Instrukcje sterujace w jezyku KRL. Cwiczenia praktyczne. 4

L6 Zarzadzanie danymi w jezyku KRL. Proste typy danych. Typ enumeracyjny 4
i tablicowy.

L7 Podprogramy i funkcje w jezyku KRL. 4

N1
N2
N3
N4

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktady

Cwiczenia laboratoryjne

Programy sterowania robotem

Raporty

techniczne
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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 45
Konsultacje przedmiotowe 1
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 16
Opracowanie wynikow 8
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 8
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 Quizy (wyktad)

F2 Odpowiedz ustna (laboratorium)

F3 Zadania do wykonania (laboratorium)
F4 Raporty techniczne (w tym programy)
OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

‘W1 Obecnosé na zajeciach.
W2 Ocena pozytywna z tresci wykladu.
‘W3 Ocena pozytywna z laboratorium.

‘W4 Uzyskanie oceny pozytywnej z kazdego efektu ksztatcenia

OCENA AKTYWNOSCI BEZ UDZIALU NAUCZYCIELA

B1 Ocena aktywnosci odbywa sie w Laboratorium.
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KRYTERIA OCENY
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EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia w stopniu dostatecznym wymagan na ocene 3.0.

NA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.

NA OCENE 3.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dos¢ dobrym.

NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.

NA OCENE 4.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu ponad dobrym.

NA OCENE 5.0 Student doskonale zna metodologiq} progrz?mov&.ra'nia on-line i off—line' robotow

przemystowych oraz przyktadowe srodowisko i jezyk programowania.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia w stopniu dostatecznym wymagan na ocene 3.0.

NA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.

NA OCENE 3.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu do$¢ dobrym.

NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.

NA OCENE 4.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu ponad dobrym.

NA OCENE 5.0 Student .biegle opanowal e.lementy jqz.yka .programowania KRL oraz techniki

programistyczne, pozwalajace na napisanie wlasnego programu.

EFEKT KSZTALCENIA 3

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia w stopniu dostatecznym wymagan na ocene 3.0.

NA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.

NA OCENE 3.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dos¢ dobrym.

NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.

NA OCENE 4.5 Student speinia wymagania na ocen¢ 5.0 w stopniu ponad dobrym.

NA OCENE 5.0 iﬁ;;is;lzﬁp;s;i(lljz Cl;}rzl}ileggglrlsgéfal;fjf;s}c’iﬁej obstugi robota przemystowego oraz
EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0 Student nie spetnia w stopniu dostatecznym wymagan na ocene 3.0.

NaA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.

NA OCENE 3.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dos¢ dobrym.

NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocen¢ 5.0 w stopniu dobrym.

NA OCENE 4.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu ponad dobrym.
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Student opanowal umiejetno$é¢ programowania ruchu robota przemystowego

NA OCENE 5.0 w jezyku KRL z uwzglednieniem uzytecznych mechanizmoéow jezyka na poziomie
podstawowym.
EFEKT KSZTALCENIA 5
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia w stopniu dostatecznym wymagan na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dostatecznym.
NA OCENE 3.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu do$¢ dobrym.
NA OCENE 4.0 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu dobrym.
NA OCENE 4.5 Student spelnia wymagania na ocene 5.0 w stopniu ponad dobrym.
Student sprawdza sie w pracy zespolowej wykazujac cheé¢ i umiejetnosé
NA OCENE 5.0 wspolpracy, kierujac praca zespotu lub wykonujac powierzone mu zadania,

bierze czynny udzial w opracowaniu wspoélnego raportu koricowego.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT PO SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K W01 K W02
EK1 - iy Cel 1 W1 W2 W3 W4 N1 N2 N3 F1 F2 F3
K W03
K_ W03 K _U02 W1 W2L1L2
EK2 K_U04 Cel 3 Cel 4 L3 L4 L5 L6 L7 N1 N2 N3 N4 F2 F3 F4
EK3 K_W03 K_U01 Cel 2 W1 L1 N2 F2 F3
K_W03 K_U10 Cel 1 Cel 3 W2 W3 W4 L3
EK4 K Ul Cel 4 L4 L5 L6 L7 N2 N3 N4 F3 F4
K W09 K U01 W4 L1 L2L3 L4
EKS K_U03K_Ull Cel 2 L5 L6 L7 N2 N4 F3 F4
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11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Kaczmarek W., Panasiuk J. — Programowanie robotéw przemystowych, Warszawa, 2017, Wydawnictwo
Naukowe PWN

[2 | Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S. — Srodowiska programowania robotéw, Warszawa, 2017, Wydaw-
nictwo Naukowe PWN

[3 ] — KUKA ready2_ educate Level 1, , 2017, KUKA

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 | Honczarenko J. — Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, Warszawa, 2004, Wydawnictwo Naukowo-
Techniczne
[2 | Hughes C., Hughes T. — Programowanie robotéw. Sterowanie pracg robotéw autonomicznych, Gliwice, 2017,

Wydawnictwo Helion

[3 | Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W. — Modelowanie i sterowanie robotéw, Warszawa, 2017,
Wydawnictwo Naukowe PWN

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Praca zbiorowa — Fizyka dla szkét wyzszych. Tom.1, ebook, 2018, OpenStacks Polska

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

5 mgr inz. Krzysztof Soltys (kontakt: krzysztof.soltys@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

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

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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