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Programowanie elementow ukiadow

sterowania
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Programowanie obrabiarek i robotéw

Nauczysz sie programowac obrabiarki sterowane numerycznie,
zdobedziesz praktyczne umiejetnosci przygotowywania, testowania i

uruchamiania programow oraz obstugi uktadéw sterowania CNC
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pgramowanie manualne w jezyku G-Code
alie automatyczne w aplikacjach CAD-CAM
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Programowanie obrabiarek i robotéw

Zapoznasz sie z metodami i jezykami programowania oraz obstuga uktadow

sterowania robotéw przemystowych.

Mitsubishi FANUC L ll|||||||'||m|“[n
INT program student | "'llm 1 lllmn “I 3
5PA 174 var
10SC1,+1 p1,p2,p3: position i '1!|'u'lluj llﬂl ]_
15 RC 10 zmienna: integer
20 MA 100,150,0 begin
25 MO 100,0 $utool=$nilp
30 GC $speed=300
35 MA 100,150,C $motype=joint
40 GS 400 $termtype=fine --coarse
45PT1 for zmienna=1to 3 do
50 MA 1,150,C move to pl
55M0 1,C move to p2
60 GO move to p3
65 NX endfor
. end student
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Bazy danych w systemach produkcyjnych

Technologie bazodanowe w rozwigzywaniu podstawowych problemoéw

sterowania produkcja: gtowny harmonogram produkcji MPS, planowanie

potrzeb materiatowych, gospodarka narzedziowa, magazynowa, sprzedaz.

Zapoznasz sie z projektowaniem relacyjnych

baz danych i jezykiem SQL.
Zdobedziesz umiejetnosci:
- korzystania z programu MS Access,

- projektowania, uruchamiania, tworzenia

interfejsu uzytkownika oraz testowania baz

danych.

;"‘- Microsoft Query
Plik Edwcja ‘Widok Formak Tabela Eryteria Rekordy Okno  Pomoc

(cFle¥] (] [F=[=] EHE (2]

®u Kvwerenda z MS Access Database

Produkty

Sprzedaz

data_wprowadzen miesigc

nazwa produkbu [ nazwa_produkbu
Opiz M umer

sprzedaz

nazwa_produktu | O pis | sprzedaz | miesiac
prodult] | produkt shuzy do Y 100 | 2010-11-01 OQ:og:00 201 0-0
produktz produkt shuzy do = 200 2010-11-01 00:00:00 2Mo-0
produkt3 produkt stuzy do 277 300 | 2010-11-07 00:00:00 200
produktl produkt sbuzy do ™ 200 2010-12-01 00:00:00 2010-0
produktz produkt shugy do = 400 2010-12-01 00:00:00 200
produkt3 produkt shuzy do 277 BO0O 2010-12-01 00:00:00 200

]| 4 | Rekord:|1

wiybierz polecenie Pokaz kmvteria, aby abejrzeéledytowad kigteria ograniczajgce pokazane rekordy
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Programowanie obiektowe

Poznasz moc obiektowego jezyka programowania C++.

Nauczysz sie myslec w sposob

obiektowy.
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Programowanie obiektowe
Zdobedziesz umiejetnosc:

-pisania aplikacji pracujacych w systemach Windows/Linux,

-uruchamiania, testowania i modyfikowania oprogramowania.

Yo MyConsole - Microsoft Vieual C+ +

File Edit “iew Search Tools Documents Help

Fil= Edit WYiew Insert Project Busld Tools ‘WWindow He

2 = =H e B @ - - “ || &3 0pen ~ u%dsa“’e = <2 Unde & ga = @I q

F L
|

| CMyConsoleDig | | 4 class members) = [l | L) ccd_cam.cpp | || camprocess.cpp
#include'"gccsacam.h"
#Finclude'"gcc/tim.h"

#include "ccdcam.h"

- @ M yConsole cla:
-'E: Chbsomitlg
"5 CCBosEx Pint ccd cam::setexptime(double t) // time..
= COCOMDialioc I -

=% COriver char DeciSeconds[20], SetExposure[2ZO0]="IA";

Long Sec= (t*10)+0.1;

Fcamera error_code[ O]=MNULL;

i set tt( SetExposure, Sec,DeciSeconds, 10 ) ;

if { ibwrtl (cam, SetExposure, std len( SetExposure )] & EF
{ message("“nCCD set exposure time error');

return wait res(];

1}

int ccd cam::iexposure() A4S ostart

{
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Programowanie elementéw uktadoéw sterowania

Programowalne cztony wejsciowe, sensory, regulatory, elementy

wykonawcze, jezyki programowania elementow, symulacje.

Poznasz budowe i zasade dziatania podstawowych
komponentoéw automatyki przemystowej. Nauczysz sie dobierac,
konfigurowac oraz programowac te urzadzenia tak aby
bezpiecznie i wydajnie realizowaty swoje funkcje w

zautomatyzowanych systemach produkcyjnych.
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Programowanie elementéw uktadoéw sterowania

Zdobedziesz wiedze teoretyczna oraz praktyczna dzieki czemu

bedziesz czut sie pewnie na poczatku swojej kariery zawodowe,;.

Jak nie znajdziesz rozwigzania na rynku to zrobisz je sam !l
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Programowanie elementéw uktadoéw sterowania
Uzyskasz solidne podstawy, ktore w potaczeniu z drzemiaca w

Tobie ,pasja automatyzacji’ sprawia, ze bedziesz w stanie

rozwigzywac najtrudniejsze wyzwania z poczuciem radosci

towarzyszacej zabawie.
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Pracujac w Kole Naukowym bedziesz mogt zdobywac
doswiadczenia zwiedzajac zaktady przemystowe, bra¢ udziatu w
realizacji ciekawych projektow.

U nas powstaty najlepsze w Polsce prace dyplomowe z

dziedziny automatyki, robotyki i pomiaréw.
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ROZLACZALNY ROBOT PELZAJACY
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PROJEKT PANELU OPERATORA URZADZENIA REHABILITACYJNEGO
DLA DZIECI Z DYSFUNKCJAMI KONCZYN DOLNYCH
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BUDOWA | TESTOWANIE OPROGRAMOWANIA DO
KOMUNIKACJI SKANERA LASEROWEGO NAV300 Z
KOMPUTEREM SYSTEMU NAWIGACJI ROBOTA MOBILNEGO




ANALIZA WYTRZYMALOSCIOWA RAMION ROBOTA
PRZEMYSLOWEGO
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ROBOT BALANSUJACY, PROJEKT I WYKONANIE
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