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STUDIJY DALYKO (MODULIO) APRASAS

Dalyko (modulio) pavadinimas

Kodas

Robotizuoty sistemy infrastruktiros modeliai

Anotacija

Sis modulis studentams suteiks Ziniy apie robotizuotos sistemos veikimo principus ir jos sandarg. Suteikiamos Zinos
apie atskiry sistemos komponenty veikimo principus jy paskirti ir tarpusavio sgveika. Jgijamos bazinés Zinios apie
jvairaus tipo jutiklius, skaitmenine elektronika, pramoninius valdiklius, pneumatika ir robotizuotus manipuliatorius.
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Reikalavimai studijuojanciajam

ISankstiniai reikalavimai: néra
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Dalyko (modulio) Visas studento darbo Kontaktinio darbo Savarankisko darbo
apimtis kreditais kravis valandos valandos
5 133 56 77

Dalyko (modulio) tikslas: studijy programos ugdomos kompetencijos

lgyti supratimg apie robotizuoty pramoniniy sistemy veikimo pagrindus ir sandarg.

Dalyko (modulio) studijy siekiniai

Studijy metodai

Vertinimo metodai

Zinios apie robotizuotos sistemos | Interaktyvi paskaita, Tradiciné .
_ " L ) Egzaminas
struktdra ir veikima. paskaita
. . . Individualios konsultacijos,
Gebéjimas suprasti atskiru s . N . . o
Informacijos paieSkos uZduotis, | Egzaminas, Individualus namy

robotizuotos sistemos komponenty
veikimo principus.

Interaktyvi paskaita, Laboratoriniai
darbai, Tradiciné paskaita

darbas, Laboratorinio darbo gynimas

Gebéjimas analizuoti robotizuoty | Individualios konsultacijos,
sistemy komponenty tarpusavio | Informacijos paieSkos uzduotis, | Egzaminas, Individualus namy darbas
sgveikas. Interaktyvi paskaita
- Savarankisky studij
Kontaktinio darbo valandos . sk Iy
laikas ir uzduotys
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1. Jvadas j pramonine robotika. 2 |- - - - 2




2. Jutikliai naudojami robotizuotose sistemose. 6 |- - - 8 - 14 17 Pateiktos
3. Skaitmeniné logika ir valdikliai a2 (- [= - |6 |- [10 |14 | lteraturos
' ) studijavimas,
4. Pneumatinés sistemos. 4 |- - - - - |4 10 pasiruosSimas
S— S— laboratoriniams
5. Manipuliatoriaus struktdra ir veikimas. 4 |- - - |6 - 10 13 darbams.
6. Robotizuotos sistemos komponenty |4 |- |- |- |4 - |8 10 | Informacijos
tarpusavio sgveika. paieska
jvairiuose
7. Saugumo sistemos 4 |- - - 4 - 8 13 | zaltiniuose
IS viso | 28 | - - - 28 - 56 77
Vertinimo strategija Svoris Atsiskaitymo Vertinimo kriterijai
proc. laikas
L 25 Iki semestro | Vertinama darbo apimtis ir iSsamumas, bei rasto darbo
:jnefirlt\)/;dsualus namy pabaigos atlikimo kokybé. Galima surinkti 25 balus.
25 Semestro Vertinama laboratoriniy darby ataskaity kokybé, galima
Laboratorinio darbo metu surinkti 10 baly. Vertinami atsakymai, | uzduotus
gynimas klausimus laboratoriniy darbu gynimo mety, galima
surinkti 15 baly.
50 Egzaminy Egzaminas
sesijos metu | Egzamino metu studentas sprendzia 25 uzdary klausimy
testq ir atlieka vieng praktine uzduotj. Kiekvieno uzdaro
klausimo verté yra 1 balas, praktinés uzduoties verté 25
balai (pilnai jvykdyta uzduotis 25, nepilnai jvykdzius
Egzaminas uzduotj vertinama proporcingai 5 baly zingsniu).
Egzamino maksimalus jvertinimas 50 baly (uz pirma dalj
25 ir uz antra dalj 25).
Galutinis pazymys. Taikoma deSimt-balé kriteriné skalé
ir kaupiamoiji vertinimo schema. Individualus namy
darbas (25%), laboratoriniy darby ginimas (25%),
egzaminas (50%).
Autorius Leidimo Pavadinimas Periodinio Leidimo vieta ir leidykla
metai leidinio Nr. ar internetiné nuoroda
ar leidinio tomas
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