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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: PROGRAMOWANIE ROBOTOW

Kod przedmiotu: Epr

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnosc¢: Komputerowe wspomaganie automatyki i robotyki
Modut: Modut robotyki

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: VI, VII

Profil: ogolnoakademicki

Prowadzacy: mgr inz. Michat Przybylski

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentdéw z architekturg oprogramowania robotéw.

Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami programowania robotéw.

Nabycie przez studentéw wiedzy na temat sposobu programowania robotéw.

Zdobycie przez studentow podstawowej wiedzy na temat jezykdw programowania robotow.

Nabycie przez studentéw umiejetnosci programowania robotéw.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Umie obstugiwac sprzet komputerowy.

Przestrzega zasad bezpieczenstwa pracy przy uzytkowaniu maszyn i urzadzen technologicznych.
Potrafi programowac w zakresie podstawowym.

Korzysta z r6znych zrédet informacji w tym z instrukcji i dokumentacji technicznej.

Potrafi pracowaé samodzielnie i w grupie.

EFEKTY KSZTALCENIA
Student zna architekture klasyczng, automaty sytuacyjne, planowanie behawioralne.

Student zna poziomy programowania robota, programowanie robota przez uczenie, jezyki
bezposredniego programowania, jezyki programowania na poziomie zadan, wyspecjalizowane jezyki
manipulacyjne, wymagania stawiane jezykowi programowania robota, specyficzne problemy zwigzane z
jezykami programowania robota, strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu.

Okresla powigzania uktadu sterowania z systemem programowania robota.

Student zna metody programowania on-line robotéw (programowanie reczne, programowanie przez
nauczanie - dyskretne i ciggle) oraz programowania off-line (programowanie za pomocg tekstowych
jezykébw programowania).

Student zna strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu i strukture kontroli.

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY gLL‘ZZi
Architektura oprogramowania robotow. 2
Jezyki i systemy programowania robotow. 8
Metody programowania robotéw przemystowych (on-line, off-line). 8
AS Language - zagadnienia podstawowe 4
Razem 22
CWICZENIA

Programowanie reczne i p6tautomatyczne robotdéw przemystowych. 4
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Sktadanie podstawowych form ruchu manipulatora.
Systemy programowania robota.
Programowanie robotéw epson za pomoca aplikacji RC+

Jezyk programowania robotow Kawasaki — AS

Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem
Tablica i kolorowe pisaki
Stanowiska komputerowe z oprogramowaniem dydaktycznym
SPOSOBY OCENY
FORMUJACA
Sprawdzian EK2, EK4
Odpowiedz ustna EK3, EK5
PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadanie praktycznego EK2, EK4
Kolokwium EK1, EK3, EK5
Zaliczenie EK1-EK5
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr \' Vi razem
Godziny kontaktowe z nauczycielem 30 30 60
Przygotowanie sie do wyktaddéw i ¢wiczen 10 10 20
Samodzielne opracowanie zagadnien 10 10 20
Rozwigzywanie zadan domowych 6 6 12
Konsultacje 4 4 8
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 60 60 120
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2 4
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 | Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna architekture klasyczng, automaty sytuacyjne, planowanie behawioralne.
EK1
Student zna poziomy programowania robota, programowanie robota przez uczenie, jezyki bezposredniego programowania, jezyki programowania na poziomie zadan,
wyspecjalizowane jezyki manipulacyjne, wymagania stawiane jezykowi programowania robota, specyficzne problemy zwigzane z jezykami programowania robota,
EK2 strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu.
Okresla powigzania uktadu sterowania z systemem programowania robota.
EK3
Student zna metody programowania on-line robotdw (programowanie reczne, programowanie przez nauczanie - dyskretne i ciggle) oraz programowania off-line
(programowanie za pomocg tekstowych jeZykéw programowania).
EK4

EK5

Student zna strukture programu, wyglad programu, instrukcje programu i strukture kontroli.




