KARTA MODULU

I. OGOLNE INFORMACJE O MODULE

COLLEGIUM WITELONA UCZELNIA PANSTOWA
WYDZIAL NAUK TECHNICZNYCH | EKONOMICZNYCH

Kierunek studiow:

INZYNIERIA PRODUKCJI | LOGISTYKI

Poziom studiow:

studia drugiego stopnia

Profil studiow:

praktyczny

Forma studiow:

stacjonarne/niestacjonarne

Nazwa modutu:

Coboty w przemysle

Rodzaj modutu:

Obowigzkowy

Jezyk wykladowy: Jezyk polski*

Rok studiow: 2 Formy prowadzenia zaje¢ wraz z liczbg godzin dydaktycznych:

Semestr: 4 Wykiad Cwiczenia Laboratorium Warsztat Projekt Seminarium
Liczba punktéw ECTS

ogétem: 2 15/8 - 15/10 - - -

Forma zaliczenia:

Zaliczenie na ocene

Wymagania wstepne:

Wiedza i umiejetnosci nabyte na pierwszym poziomie studiow

Il. CELE KSZTALCENIA

Cele ksztatcenia:

Cel 1: Zapewnienie niezbednej wiedzy z zakresu analizy proceséw i zarzgdzania projektami Lean Robotics w produkcji
Cel 2: Zapoznanie z bezpieczenstwem maszyn i urzgdzen i certyfikacjg CE.
Cel 3: Zapoznanie z technologig i bezpieczenstwem robotow wspdtpracujgcych oraz dostepnym spektrum narzedzi i aplikacji.

ll. EFEKTY UCZENIA SIE WRAZ Z ODNIESIENIEM DO EFEKTOW KIERUNKOWYCH

ORAZ METODY WERYFIKACJI EFEKTOW

Odniesienie Metod
Efekt Student, ktéry zaliczyt modut w zakresie: do efektéw wer fika)::'i
kierunkowych y !
wiedzy:
W01 Posiada wiedze na temat nowoczesnych rozwigzan z zakresu modutowej
automatyzacji z wykorzystaniem robotéw wspétpracujgcych oraz mobilnych, a
takze zna nowoczesne technologie wspierajgce elastyczne stanowiska robotyczne. .
Kolokwium
- - - ; o - K2IPL_WO07 .
Posiada wiedze w zakresie doboru systeméw automatyzacji i robotyzacji w pisemne
W02 . S " K2IPL_W08
wybranym zakresie logistyki produkcji. wyktadu
W03 Posiada wiedze na temat przepiséw i regulacji zwigzanych z bezpieczenstwem
maszyn, urzgdzen i robotéw wspotpracujgcych.
umiejetnosci:
Uo1 Posiada umiejetno$¢ rozwigzywania wybranych probleméw z zakresu
automatyzacji i robotyzacji proceséw produkcyjnych.
U02 Potrafi dobra¢ nowoczesne systemy i s$rodki transportowe oraz projektowaé¢ | k2|PL UO7 Ocena
rozwigzania w zakresie ich optymalnego wykorzystania. K2IPL_ UO08 pracy na
- - - - , - laboratorium
Potrafi optymalizowa¢ procesy logistyczne oraz wykorzystywa¢ modularne
podejscie do automatyzacji produkcji z uwzglednieniem norm i specyfikacji
technicznej TS15066.
kompetencji spotecznych:
. . o . . - . . . . Ocena
Posiada umiejetnos¢ krytycznej oceny posiadanej wiedzy i potrafi rozwigzywaé
K01 . e . K2IPL_KO01 pracy na
problemy praktyczne korzystajgc z opinii ekspertow. laboratorium

IV. TRESCI PROGRAMOWE




Tresci programowe (tematyka zaje¢, zaprezentowana z podziatlam na poszczegélne formy zaje¢ z okresleniem liczby

godzin potrzebnych na ich realizacje)

Wyktady:
Kod Tematyka zajec Liczb1a5/g; dzin
w1 Lean Robotics — Modutowos¢ i elastycznos¢ aplikacji zautomatyzowanych. 2/1
w2 Réznice miedzy robotami przemystowymi a wspotpracujgcymi. 1/1
w3 Narzedzia Lean Robotics & inne. 2/1
w4 Bezpieczenstwo maszyn i urzadzen. 2/1
w5 Analiza ryzyka stanowiskowego — certyfikacja CE. 2/1
w6 Podejscie procesowe w Lean Robotics. 3/2
w7 Zarzadzanie projektem Lean Robotics. 31
Laboratorium:
Kod Tematyka zajec Liczt;g /ggdzin
lab1 Bezpieczenstwo pracy z Cobotami — BHP & Budowa Cobota. 2/2
lab2 Safety — Ustawienia bezpieczenstwa robota. 2/1
lab3 Konfiguracja instalacji cobota. 2/1
lab4 Programowanie — Funkcje Podstawowe. 2/1
lab5 Programowanie — Funkcje Zaawansowane. 2/1
lab6 Programowanie — Wykorzystanie Szablonéw. 2/2
lab7 Programowanie — Studium Przypadku. 3/2

V. METODY KSZTAtCENIA, NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

—

Metody ksztatcenia: Wyktad multimedialny, Laboratorium

2. Narzedzia (srodki) dydaktyczne: prezentacje multimedialne, teksty Zzrédiowe,
multimedialny,

tablica multimedialna, roboty w laboratorium, specjalistyczne oprogramowanie

dokumenty, internet, rzutnik

VI. FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA MODUtU

1. Sposoéb zaliczenia:
e zaliczenie na ocene

2. Formy zaliczenia:
e zaliczenie na ocene, projekt, sprawozdanie, kolokwium pisemne/ustne
e obserwacja i ocena postaw studenta

Podstawowe kryteria oceny lub wymagania egzaminacyjne okreslane sg indywidualnie, jednak powinny zachowaé

adekwatnos¢ wobec zaplanowanych efektéw uczenia sie.

VII. BILANS PUNKTOW ECTS - NAKLAD PRACY STUDENTA

. Obciazenie studenta
Kategoria SIN

Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela (godziny kontaktowe) 30/18
Udziat w wyktadach 15/8
Udziat w innych formach zajeé (laboratorium) 15/10
Inne (np. egzamin) -

Samodzielna praca studenta (godziny niekontaktowe) 20/32
Przygotowanie do wyktadu 10/12
Przygotowanie do innych form zaje¢ (laboratorium) 510
Przygotowanie do egzaminu -




Przygotowanie do zaliczenia innych zajeé (laboratorium) 510

Inne (np. gromadzenie materiatéw do projektu, kwerenda internetowa, opracowanie prezentacji -
multimedialnej itp.)

50
taczna liczba godzin

Punkty ECTS za moduft

VIII. ZALECANA LITERATURA

Literatura podstawowa:

1. Kost G., tebkowski P., Wesierski t. ,Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych, PWE, 2013
2. Szelerski M., W. ,Robotyka przemystowa. Teoria, budowa, eksploatacja”, Wydawnictwo KaBe s.c., 2019
3. Honczarenko J. "Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie" WNT 2010

Literatura uzupetniajaca:

1. Platforma przemystu przysziosci - Kwartalnik

2. Wiestaw Szenajch "Naped i sterowanie pneumatyczne" WNT 2005

3. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W.: ,Modelowanie i sterowanie robotéw”. PWN, Warszawa 2003

*nalezy odpowiednio wypetnic

**nalezy wpisac¢ forme/formy przypisane do modutu okreslone w programie studiow (wyktad, éwiczenia, seminarium, konwersatorium, lektorat,
laboratorium, warsztat, projekt, zajecia praktyczne, zajecia terenowe, zajecia wychowania fizycznego, praktyka zawodowa, inne)

*** prosze wpisa¢ odpowiednie kryteria oceny formujgcej i podsumowujgce;j
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