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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Programowanie obrabiarek i robotów

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Programming of Machine Tools and Robots

Kod przedmiotu A311

Kategoria przedmiotu Przedmioty specjalnościowe

Liczba punktów ECTS 3.00

Semestry 6

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Projekt Seminarium

6 15 0 15 0 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Zapoznanie z metodami i językami programowania obrabiarek i robotów przemysłowych.

Kod archiwizacji: CC85ABA0
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Podstawowe wiadomości z algorytmów, struktur danych i technik programowania.

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Zna podstawowe pojęcia z zakresu budowy i programowania obrabiarek sterowanych numerycznie.

EK2 Wiedza Posiada wiedzę z zakresu sterowania i programowania robotów przemysłowych.

EK3 Umiejętności Potrafi utworzyć programy obróbki dla obrabiarek CNC, ze szczególnym zwróceniem uwagi
na programowanie ręczne wg normy ISO.

EK4 Umiejętności Potrafi obsługiwać i programować roboty przemysłowe z wykorzystaniem języków programo-
wania oraz aplikacji do programowania automatycznego.

6 Treści programowe

Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1
Wiadomości podstawowe: budowa obrabiarek sterowanych numerycznie i układów
sterowania, osie sterowane numerycznie, punkty charakterystyczne obrabiarek,
przygotowywanie obrabiarki do pracy.

2

W2
Metody programowania obrabiarek: programowanie ręczne wg normy ISO,
programowanie warsztatowe, autonomiczne systemy CAM, zintegrowane systemy
CAD/CAM.

2

W3
Programowanie ręczne: struktura programu sterującego, podprogramy, adresy,
funkcje przygotowawcze i pomocnicze, cykle stałe wiertarskie, tokarskie
i frezarskie, programowanie parametryczne, uruchamianie programów sterujących

3.5

W4 Zasady sterowania robotami przemysłowymi, planowanie i opis trajektorii ruchu. 2

W5 Metody i języki programowania robotów przemysłowych. 3.5

W6
Programowanie zadaniowe, automatyzacja i komputerowo wspomagane
programowanie robotów. Wirtualna symulacja i weryfikacja programów. 2

Laboratorium

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1

Programowanie obróbki frezowaniem w systemie MTS: uzbrajanie obrabiarki,
ustawianie punktu zerowego, programowanie cykli obróbki otworów, planowanie
płaszczyzny, frezowanie kieszeni i rowków, programowanie ciągów konturowych.
Korzystanie z cykli stałych. Symulacja i weryfikacja programu obróbki.

7.5
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Laboratorium

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L2
Programowanie robotów Mitsubishi EX-RV1, FANUC S-420F, Kawasaki
z wykorzystaniem metod przez uczenie oraz języków programowania. 7.5

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Ćwiczenia laboratoryjne

N3 Konsultacje

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 0

Konsultacje przedmiotowe 10

Egzaminy i zaliczenia w sesji 5

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 25

Opracowanie wyników 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 20

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 60

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 3.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Ćwiczenie praktyczne

F2 Odpowiedź ustna

Ocena podsumowująca

P1 Średnia ważona ocen formujących
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Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Opracowanie sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych.

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0
Ma podstawową wiedzę z zakresu sterowania i programowania obrabiarek
sterowanych numerycznie.

Na ocenę 3.5 -

Na ocenę 4.0 -

Na ocenę 4.5 -

Na ocenę 5.0 -

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0
Zna metody generowania trajektorii i sterowania PTP, CP. Potrafi
scharakteryzować metody programowania robotów przemyslowych.

Na ocenę 3.5 -

Na ocenę 4.0 -

Na ocenę 4.5 -

Na ocenę 5.0 -

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 -

Na ocenę 3.0
Potrafi utworzyć program obróbki dla części pryzmatycznej, zawierający funkcje
interpolacji kołowej oraz cykle stałe.

Na ocenę 3.5 -

Na ocenę 4.0 -

Na ocenę 4.5 -

Na ocenę 5.0 -

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 -
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Na ocenę 3.0
Potrafi zaprogramować współrzędne punktów przez uczenie oraz napisać program
sterujący dla podanego zadania manipulacyjnego.

Na ocenę 3.5 -

Na ocenę 4.0 -

Na ocenę 4.5 -

Na ocenę 5.0 -

10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1

K1_W15,
K1_W14,
K1_UP03,
K1_UP07

Cel 1 W1 W2 W3 L1 N1 N2 N3 F1 F2 P1

EK2

K1_W15,
K1_W14,
K1_UP03,
K1_K07,
K1_K01

Cel 1 W4 W5 W6 L2 N1 N2 N3 F1 F2 P1

EK3

K1_W15,
K1_W14,
K1_UP03,
K1_UP07

Cel 1 W2 W3 L1 N1 N2 N3 F1 F2 P1

EK4

K1_W15,
K1_W14,
K1_UP03,
K1_K07,
K1_K01

Cel 1 W5 W6 L2 N1 N2 N3 F1 F2 P1

11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] Habrat W. — Obsługa i programowanie obrabiarek CNC, Krosno, 2007, Wydawnictwo KaBe.
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[2 ] Przybylski W., Deja M. — Komputerowo wspomagane wytwarzanie maszyn, Warszawa, 2007, WNT.

[3 ] Kost G., Świder J. — Programowanie robotów on-line, Gliwice, 2008, Wyd. Politechniki Śląskiej.

[4 ] Kozłowski K., Dutkiewicz P., Wróblewski W. — Planowanie zadań i programowanie robotów, Poznań,
1999, Wyd. Politechniki Poznańskiej.

Literatura uzupełniająca

[1 ] Grzesik W., Niesłony P., Bartoszuk M. — Programowanie obrabiarek NC/CNC, Warszawa, 2010, WNT.

[2 ] Honczarenko J. — Roboty przemysłowe: budowa i zastosowanie, Warszawa, 2009, WNT.

Literatura dodatkowa

[1 ] Dokumentacja techniczna robotów Mitsubishi EX-RV1, Fanuc S420F, Kawasaki.

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr inż. Stanisław, Piotr Krenich (kontakt: stanislaw.krenich@pk.edu.pl)

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr inż. Stanisław Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)

2 dr inż. Janusz Pobożniak (kontakt: pobozniak@mech.pk.edu.pl)

3 mgr inż. Tomasz Więk (kontakt: wiek@m6.mech.pk.edu.pl)

4 mgr inż. Ryszard Trela (kontakt: trela@m6.mech.pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

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

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)
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