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Consultation with all departments affected by this course is required.
Course description
Pre­requisite, co­requisite, or enrollment restrictions
Objectives/Evaluation

Rationale: Periodic review.
Proposed Start Semester: Winter 2017
Course Description: This course continues the robotic series and includes additional information on the
types of robots, application of flexible automation, tooling and various types of sensors and their
operation. Integrating the use of inputs and outputs (I/O) and counters into structured robot programs is
also covered. Field trips to local manufacturing firms that use robotic equipment will help the students
understand and witness concepts presented in class. This course contains material previously taught in
ROB 121. ROB 110 is generally offered in the second 7 1/2 week session.

Course Credit Hours
Variable hours: No
Credits: 2
Lecture Hours: Instructor: 15 Student: 15
Lab: Instructor: 30 Student: 30
Clinical: Instructor: 0 Student: 0

Total Contact Hours: Instructor: 45 Student: 45
Repeatable for Credit: NO
Grading Methods: Letter Grades
Audit
Are lectures, labs, or clinicals offered as separate sections?: NO (same sections)

College­Level Reading and Writing
College­level Reading & Writing

College­Level Math
No Level Required



Requisites
Prerequisite 
ROB 101 minimum grade "C"; may enroll concurrently

General Education
Degree Attributes
 High School articulation approved

Request Course Transfer
Proposed For:

Student Learning Outcomes

1. Read and interpret beginning level robot programs.
Assessment 1
Assessment Tool: departmental exam
Assessment Date: Fall 2016
Assessment Cycle: Every Three Years
Course section(s)/other population: all sections
Number students to be assessed: all students
How the assessment will be scored: The departmental exam will be scored using the
answer key.
Standard of success to be used for this assessment: 70% of the students will score
70% or higher.
Who will score and analyze the data: Departmental faculty will blind­score and
analyze the data.

2. Identify the function of various end effectors.
Assessment 1
Assessment Tool: departmental exam
Assessment Date: Fall 2016
Assessment Cycle: Every Three Years
Course section(s)/other population: all sections
Number students to be assessed: all students
How the assessment will be scored: The departmental exam will be scored using the
answer key.
Standard of success to be used for this assessment: 70% of the students will score
70% or higher.
Who will score and analyze the data: Departmental faculty will blind­score and
analyze the data.

3. Utilize sensors in robot programs.
Assessment 1



Assessment Tool: Student written robot program.
Assessment Date: Fall 2016
Assessment Cycle: Every Three Years
Course section(s)/other population: all sections
Number students to be assessed: all students
How the assessment will be scored: Department developed rubric.
Standard of success to be used for this assessment: 70% of all students will score a
3 of 5 or higher on all items of the rubric.
Who will score and analyze the data: Departmental faculty will blind­score and
analyze the data.

Course Objectives
1. Read simple relay logic electrical diagrams.
2. Power up, calibrate and execute fundamental programs on two different industrial robots.
3. Write fundamental robot programs.
4. Define the difference between "accuracy" and "repeatability."
5. Define the term "resolution" as it relates to robot tool positioning.
6. Describe the difference between joint and linear interpolated motion.
7. Describe how the "Right Hand Rule" relates to Cartesian coordinates.
8. Describe three different types of sensors used for discrete inputs.
9. Describe the difference between absolute and incremental feedback.

New Resources for Course

Course Textbooks/Resources
Textbooks
Manuals
Periodicals
Software

Equipment/Facilities
Level III classroom
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