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Wydział Mechaniczny

Kierunek studiów: Automatyka i Robotyka Profil: Ogólnoakademicki

Forma sudiów: stacjonarne Kod kierunku: A

Stopień studiów: I

Specjalności: Technologie informacyjne w systemach produkcyjnych,Automatyzacja systemów wytwarzania,Automatyka
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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Robotyka i automatyzacja kontroli jakości

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Robotics and quality control automation

Kod przedmiotu WM AIR oIS C18 25/26

Kategoria przedmiotu Przedmioty kierunkowe

Liczba punktów ECTS 2.00

Semestry 5

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Projekt Seminarium

5 7 0 14 0 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Zapoznanie studentów z nowoczesnymi automatycznymi systemami pomiarowymi i ich rolą w kontroli jakości.

Cel 2 Praktyczne opanowanie technologii akwizycji i przetwarzania danych 3D w środowisku robotycznym.

Cel 3 Rozwijanie umiejętności programowania trajektorii robota do pomiarów oraz analizy wyników pomiarowych.

Kod archiwizacji:
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Cel 4 Wprowadzenie do symulacji i automatyzacji pomiarów współrzędnościowych.

4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Podstawy automatyki, robotyki oraz teorii pomiarów

2 Podstawowy obsługa środowisk CAD, podstawowy programowania

3 Umiejętność pracy zespołowej

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Student wymienia i opisuje kluczowe elementy zrobotyzowanego systemu pomiarowego i charakte-
ryzuje jego zastosowanie w procesie kontroli jakości.

EK2 Wiedza Student wymienia i opisuje kluczowe elementy współrzędnościowej maszyny pomiarowej (CMM)
i charakteryzuje jej zastosowanie w procesie kontroli jakości.

EK3 Umiejętności Student konfiguruje stanowisko do akwizycji danych 3D (laserowe skanowanie, światło struk-
turalne) zgodnie z dokumentacją.

EK4 Umiejętności Student programuje trajektorię robota do pomiaru 3D, generuje chmurę punktów i ocenia jej
jakość pod kątem wymagań technicznych.

EK5 Umiejętności Student obsługuje symulator współrzędnościowej maszyny pomiarowej (CMM) i implementuje
automatyzację pomiarów współrzędnościowych, przygotowując raport z analizą wyników.

EK6 Kompetencje społeczne Student współpracuje w zespole oraz organizuje jego prace a także wykonuje
sprawozdania i raporty z pracy zespołu.

6 Treści programowe

Laboratorium

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1
Konfiguracja stanowiska zrobotyzowanego do akwizycji danych 3D.
Przeprowadzenie próbnych skanów. 2

L2 Programowanie robota i wykonanie pomiaru 3D na wybranym obiekcie. 2

L3 Przetwarzanie chmury punktów i tworzenie cyfrowego modelu obiektu. 2

L4
Analiza skanu 3D poprzez porównanie z modelem CAD. Przygotowanie raportu
pomiarowego. 2

L5 Wprowadzenie do pracy z symulatorem współrzędnościowej maszyny pomiarowej. 2

L6 Programowanie automatycznego pomiaru z wykorzystaniem głowicy stykowej. 2

L7 Opracowanie raportu z pomiarów i analiza charakterystyk geometrycznych. 2
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Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1
Wprowadzenie do automatycznych systemów pomiarowych. Znaczenie
precyzyjnych pomiarów w przemyśle, przegląd technologii pomiarowych,
zastosowanie zrobotyzowanych stanowisk, struktura zajęć.

1

W2
Podstawy akwizycji danych 3D w systemach zrobotyzowanych. Metody akwizycji
danych (skanowanie laserowe, światło strukturalne), konfiguracja stanowisk,
kalibracja, błędy pomiarowe.

2

W3
Programowanie pomiarów 3D i analiza wyników. Programowanie trajektorii
robota, parametry skanowania, przetwarzanie chmury punktów, porównanie
wyników z modelem CAD.

2

W4
Automatyczne pomiary współrzędnościowe i ich interpretacja. Metody kontaktowe
i bezkontaktowe, symulator CMM, automatyzacja pomiarów, raporty pomiarowe
i interpretacja wyników

2

7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Instrukcje i procedury laboratoryjne

N3 Oprogramowanie CAD/CAM

N4 Środowisko programistyczne robota

N5 Symulator CMM
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8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 21

Konsultacje przedmiotowe 2

Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

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

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 15

Opracowanie wyników 5

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 5

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 50

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 2.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Test wielokrotnego wyboru z obszaru W1-W5

F2 Test z jednokrotnego wyboru z obszaru L1-L4

F3 Ćwiczenie praktyczne z obszaru L5-L7

Ocena podsumowująca

P1 Średnia arytmetyczne ocen formujących

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Poprawne wykonanie sprawozdań z ćwiczeń laboratoryjnych

W2 Uzyskanie pozytywnych ocen formujących

Ocena aktywności bez udziału nauczyciela

B1 Wykonanie sprawozdań z części laboratoryjnej

Kryteria oceny

Efekt kształcenia 1
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Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał 60 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał 70 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał 80 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał 90 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 5.0

Student identyfikuje i nazywa kluczowe komponenty zrobotyzowanego systemu
pomiarowego, wskazuje ich funkcje i parametry techniczne, opisuje metody
akwizycji danych 3D wraz z konfiguracją i kalibracją stanowiska, charakteryzuje
zastosowania systemu w kontroli jakości, oceniając korzyści i ograniczenia
w różnych obszarach przemysłu.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał 60 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał 70 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał 80 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał 90 % punktów wymaganych na ocenę 5,0.

Na ocenę 5.0

Student wymienia wszystkie kluczowe moduły CMM (rama, układ jezdny, sonda
stykowa/bezstykowa, układ sterowania, oprogramowanie pomiarowe), wskazuje
ich funkcje oraz identyfikuje co najmniej dwa obszary zastosowania CMM
w kontroli jakości.

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał 60 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał 70 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał 80 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał 90 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 5.0

Student określa procedurę przygotowania stanowiska: ustawienia i kalibracji
głowicy skanującej, dobrania parametrów, przeprowadzenia testów jakościowych.
Student wykonał bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku
L1-L4.

Efekt kształcenia 4
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Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał 60 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał 70 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał 80 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał 90 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Na ocenę 5.0

Student tworzy skrypt trajektorii zapewniający pełne pokrycie badanego obszaru,
uruchamia pomiary, generuje chmurę punktów o założonej gęstości, a następnie
analizuje ją pod kątem rozdzielczości, braku luk i zgodności wymiarowej
z modelem CAD, opisując zastosowane metody filtracji i weryfikacji. Student
wykonał bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L1-L4.

Efekt kształcenia 5

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0.

Na ocenę 3.0 Student uzyskał 60 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L5-L7.

Na ocenę 3.5 Student uzyskał 70 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L5-L7.

Na ocenę 4.0 Student uzyskał 80 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L5-L7.

Na ocenę 4.5 Student uzyskał 90 % punktów wymaganych na ocenę 5,0. Student wykonał
bezbłędnie sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego z bloku L5-L7.

Na ocenę 5.0

Student potrafi w symulatorze skonfigurować proces pomiaru, zaimplementować
automatyczne sekwencje akwizycji punktów, wygenerować wyniki, a następnie
sporządzić raport zawierający opis procedury, tabele wyników, wykresy odchyleń
oraz interpretację spełnienia lub odrzucenia kryteriów jakościowych.

Efekt kształcenia 6

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0.

Na ocenę 3.0 Student zrealizował 60% zaplanowanego wkładu pracy.

Na ocenę 3.5 Student zrealizował 70% zaplanowanego wkładu pracy.

Na ocenę 4.0 Student zrealizował 80% zaplanowanego wkładu pracy.

Na ocenę 4.5 Student zrealizował 90% zaplanowanego wkładu pracy.
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Na ocenę 5.0

Student aktywnie uczestniczy w planowaniu i podziale zadań, dokumentuje
postęp prac w zespole, ubiega się o opinie kolegów, a finalnie przygotowuje
sprawozdanie grupowe zawierające opis celów, metod, wyników i wniosków ze
wskazaniem wkładu poszczególnych członków zespołu.

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 AiR-1-W03
AiR-1-W10 Cel 1 Cel 2 L1 L2 L3 L4 W1

W2 N1 N2 N3 N4 F1 P1

EK2 AiR-1-W03
AiR-1-W10 Cel 1 Cel 4 L5 L6 L7 W1

W4 N1 N2 N3 N5 F1 P1

EK3 AiR-1-U9 Cel 1 Cel 2 L1 W2 N1 N2 N3 N4 F2 P1

EK4 AiR-1-U3 Cel 1 Cel 2
Cel 3

L2 L3 L4 W2
W3 N1 N2 N3 N4 F2 P1

EK5 AiR-1-U11 Cel 1 Cel 4 L5 L6 L7 W1
W4 N1 N2 N3 N5 F3 P1

EK6 AiR-1-S1
AiR-1-S3

Cel 1 Cel 2
Cel 3 Cel 4

L1 L2 L3 L4 L5
L6 L7 N3 N4 N5 F1 F2 F3 P1

11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] Eugeniusz Ratajczyk, Adam Woźniak — Współrzędnościowe systemy pomiarowe, Warszawa, 2016, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej

Literatura uzupełniająca

[1 ] Marek Wiktor Szelerski — Robotyka przemysłowa : teoria, budowa, eksploatacja, Krosno, 2019, Wydawnic-
two KaBe

[2 ] Władysław Jakubiec, Jan Malinowski — Metrologia wielkości geometrycznych, Warszawa, 2004, Wydaw-
nictwo WNT
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12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr inż. Konrad Kobiela (kontakt: konrad.kobiela@pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

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