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1. Informacje podstawowe

Cykl ksztatcenia (nabér)
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Kod przedmiotu
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Jezyki wyktadowe

Wydziat Telekomunikacji, Informatyki i Elektrotechniki polski

Poziom studiow

drugiego stopnia (mgr inz.)

Profil studidow
Profil ogélnoakademicki

Forma studiow
studia niestacjonarne

Wymagania wstepne

Obligatoryjnos¢
Obowigzkowy

Blok zajeciowy
Przedmioty kierunkowe

brak wymagan

Przedmioty brak przedmiotéw wprowadzajgcych

wprowadzajace

Koordynator Rafat Boniecki

Okres Forma i godziny zajec

Semestr 2 » Wyktad: 9, Zaliczenie na ocene

2. Efekty uczenia sie dla przedmiotu

Odniesienie

Kod Opis efektow uczenia sie do kierunkowych
efektéw uczenia sie
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Odniesienie
Kod Opis efektow uczenia sie do kierunkowych
efektow uczenia sie

wil Zna podstawowa terminologie dotyczaca robotyki, zna | IST_02_K W05,
podstawy budowy i dziatania robotéw przemystowych, | IST 02_K W06
podstawowe wiasciwosci napeddw i struktur
kinematycznych robotéw. Ma rozszerzong wiedze
w zakresie podstaw programowania robotéw
przemystowych na przyktadzie jezyka RAPID
i Srodowiska ABB RobotStudio.

3. Tresci programowe

Lp. Tresci programowe Formy zajec

1. Wprowadzenie do robotyki. Klasyfikacja robotéw Wyktad
przemystowych. Podstawy budowy robotéw.
Kinematyka manipulatoréw. Napedy i mechanizmy
robotéw przemystowych. Chwytaki robotéw
przemystowych, systematyzacja chwytakéw, przyktady
rozwigzan. Uktady sensoryczne w robotyce. Podstawy
programowania robotéw przemystowych.
Problematyka bezpieczenstwa pracy na stanowisku
zrobotyzowanym.

Odniesienie
do charakterystyk
PRK

P7S_WG, P7S_WG_inz,
P7S_WG P7S_WG_inz

Efekty uczenia sie dla

przedmiotu

W1

4. Metody prowadzenia zajec¢, weryfikacji efektow uczenia sie i warunki zaliczenia

Forma zaje¢
Metody prowadzenia zajec:

Wyktad, Dyskusja

Metody (sposoby) weryfikacji: Udziat:
Wyktad
Zaliczenie pisemne 100%
Warunki zaliczenia przedmiotu:
Warunkiem uzyskania zaliczenia jest uzyskanie 51% punktéw z zaliczenia pisemnego
Efekt
uczenia Metody (sposoby) weryfikacji
sie dla
Erzedmlot Zaliczenie pisemne
W1 X
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5. Literatura

Literatura podstawowa

1. Knapczyk J., Morecki A. 1999. Podstawy robotyki: teoria i elementy manipulatoréw i robotéw. WNT Warszawa

2. Szkodny T. 2011. Podstawy robotyki. Wyd. Politechniki Slaskiej, Gliwice
3. Zdanowicz R. 2011. Podstawy robotyki,. Wyd. Politechniki $lgskiej, Gliwice

Literatura uzupetniajaca

1. Honczarenko J.: Roboty przemystowe, budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 2004
2. Szkodny T. 2009. Kinematyka robotéw przemystowych. Wyd. Politechniki Slaskiej, Gliwice
3. Szkodny T. 2010. Zbiér zadanh z podstaw robotyki. Wyd. Politechniki Slaskiej, Gliwice

6. Naktad pracy studenta - bilans godzin i punktéw ECTS

Aktywnos¢ studenta

Zajecia prowadzone

z bezposrednim udziatem

nauczyciela akademickiego | Wyktad
lub innych oséb

prowadzacych zajecia

Przygotowanie do zaje¢
Konsultacje

Praca wtasna studenta Studiowanie literatury
Przygotowanie do zaliczenia
Praktyka (praca wtasna studenta)

taczny nakiad pracy studenta

Liczba punktow ECTS

* Godzina (dydaktyczna) oznacza 45 minut
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Obcigzenie
studenta

Liczba godzin

10
10

20
60

3/3



