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Karta przedmiotu
Informatyka w robotyce

1. Informacje podstawowe

Kierunek studiów
informatyka stosowana

Jednostka zarządzająca kierunkiem studiów
Wydział Telekomunikacji, Informatyki i Elektrotechniki

Poziom studiów
drugiego stopnia (mgr inż.)

Profil studiów
Profil ogólnoakademicki

Forma studiów
studia stacjonarne

Cykl kształcenia (nabór)
2024/25

Kod przedmiotu
05ISTS.DI2C.0246.24

Języki wykładowe
polski

Obligatoryjność
Obowiązkowy

Blok zajęciowy
Przedmioty kierunkowe

Wymagania wstępne brak wymagań

Przedmioty
wprowadzające

brak przedmiotów wprowadzających

Koordynator Rafał Boniecki

Okres
Semestr 2

Forma zaliczenia
Zaliczenie na ocenę

Forma prowadzenia i godziny zajęć
Wykład: 15

Liczba
punktów ECTS
2.0

2. Efekty uczenia się dla przedmiotu

Kod Opis efektów uczenia się
Odniesienie
do kierunkowych
efektów uczenia się

Odniesienie
do charakterystyk
PRK
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Kod Opis efektów uczenia się
Odniesienie
do kierunkowych
efektów uczenia się

Odniesienie
do charakterystyk
PRK

Wiedza:

W1 Zna podstawową terminologię dotyczącą robotyki, zna
podstawy budowy i działania robotów przemysłowych,
podstawowe właściwości napędów i struktur
kinematycznych robotów. Ma rozszerzoną wiedzę
w zakresie podstaw programowania robotów
przemysłowych na przykładzie języka RAPID
i środowiska ABB RobotStudio.

IST_O2_K_W05,
IST_O2_K_W06

P7S_WG, P7S_WG_inż,
P7S_WG P7S_WG_inż

3. Treści programowe

Lp. Treści programowe Formy zajęć Efekty uczenia się dla
przedmiotu

1. Wprowadzenie do robotyki. Klasyfikacja robotów
przemysłowych. Podstawy budowy robotów.
Kinematyka manipulatorów. Napędy i mechanizmy
robotów przemysłowych. Chwytaki robotów
przemysłowych, systematyzacja chwytaków, przykłady
rozwiązań. Układy sensoryczne w robotyce. Podstawy
programowania robotów przemysłowych.
Problematyka bezpieczeństwa pracy na stanowisku
zrobotyzowanym. 

Wykład W1

4. Metody prowadzenia zajęć, weryfikacji efektów uczenia się i warunki zaliczenia

Forma zajęć

Wykład

Metody prowadzenia zajęć:

Wykład, Dyskusja

Metody (sposoby) weryfikacji: Udział:

Zaliczenie pisemne 100%

Warunki zaliczenia przedmiotu:

Warunkiem uzyskania zaliczenia jest uzyskanie 51% punktów z zaliczenia pisemnego

Efekt
uczenia
się dla
przedmiot
u

Metody (sposoby) weryfikacji

Zaliczenie pisemne

W1 x
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5. Literatura
Literatura podstawowa

Knapczyk J., Morecki A. 1999. Podstawy robotyki: teoria i elementy manipulatorów i robotów. WNT Warszawa1.
Szkodny T. 2011. Podstawy robotyki. Wyd. Politechniki Śląskiej, Gliwice2.
Zdanowicz R. 2011. Podstawy robotyki,. Wyd. Politechniki Śląskiej, Gliwice3.

Literatura uzupełniająca

Honczarenko J.: Roboty przemysłowe, budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 20041.
Szkodny T. 2009. Kinematyka robotów przemysłowych. Wyd. Politechniki Śląskiej, Gliwice2.
Szkodny T. 2010. Zbiór zadań z podstaw robotyki. Wyd. Politechniki Śląskiej, Gliwice3.

6. Nakład pracy studenta - bilans godzin i punktów ECTS

Aktywność studenta
Obciążenie
studenta
Liczba godzin

Zajęcia prowadzone
z bezpośrednim udziałem
nauczyciela akademickiego
lub innych osób
prowadzących zajęcia

Wykład 15

Praca własna studenta

Przygotowanie do zajęć 21

Konsultacje 4

Studiowanie literatury 10

Przygotowanie do zaliczenia 2

Praktyka (praca własna studenta) 8

Łączny nakład pracy studenta 60

Liczba punktów ECTS 2

* Godzina (dydaktyczna) oznacza 45 minut


