PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu ..
P Grafika inzynierska

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium Laboratorium,

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wiasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zasad rysunku i zapisu konstrukcji. Poznanie podstaw cyklu projektowania i odtwarzania wyrobow.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 posiada specjalistyczna wiedzg¢ w zakresie wybranej specjalnosci

w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K_W16 K_W22
W3
UmiejetnosSci
potrafi przygotowa¢ dokumentacje¢ oraz prezentacje ustng dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-

komunikacyjnych

posiada elementarne umiejgtnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia

u2 grafiki inzynierskiej b e L
U3 potrafi przygotowa¢ kompletng dokumentacj¢ techniczng konkretnego zespotu / podzespotu

wykonywanego na produkcji

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie koniecznos¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole K_Ko01 K_KO05
K3 rozwija w sobie przekonanie o koniecznos$ci przygotowania i posiadania kompletnej

dokumentacji technicznej i stosownia w tym zakresie okreslonych procedur




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C P
Rzutowanie prostokatne 4 4
widoki , przekroje,ktady 4 4
wymiarowanie,tolerancje,pasowania 4 4
rysunki wykonawcze potaczen,watow 3 3 8
rysunki ztozeniowe 7
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C P
Rzutowanie prostokatne 3 3
widoki , przekroje,ktady 3 3
wymiarowanie,tolerancje,pasowania 2 2
rysunki wykonawcze potaczen,watow 1 1 5
rysunki ztozeniowe 4
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/
. . Akt §¢
Kod (Opis Prace Projekty y.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
W1 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci J
W2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
w3 O O O
Ul potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 posiada elementarne umiejgtno$ci w zakresie postugiwania sig systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U3 potrafi przygotowac komple}nq dokumentacjg¢ technicznag konkretnego zespotu / podzespotu
wykonywanego na produkcji
Ki rozumie .l(onief:'znf)éé. prze'd?igbiorczoéci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz post¢puje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
rozwija w sobie przekonanie o koniecznosci przygotowania i posiadania kompletnej dokumentacji
K3 RO - .
technicznej i stosownia w tym zakresie okreslonych procedur
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wtasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 Dobrzanski, Rysunek techniczny maszynowy - T. , Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2009

2 Igor Rydzanicz , Zapis konstrukcji : podstawy. Wroctaw : Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej , 2000

3 I. Rydzanicz, Zapis konstrukcji-zadania, Wroctaw : Wydawnictwo Politechniki Wroctawskiej , 1991

Uzupelniajaca

1 Rysunek techniczny dla mechanikéw- T. Lewandowski




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(moduhu) AutoCad
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I1 Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium Laboratorium

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zasad rysunku 2D i zapisu konstrukcji. Poznanie podstaw cyklu tworzenia rysunkowej dokumentacji wyrobu i zespotéw
maszynowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza
W1 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
W2 ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K W16 K W22
W3
Umiejetnosci

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-

komunikacyjnych
U2 pos1ad.a. e%em'entar.nft umieje¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia K U02 K U23

grafiki inzynierskiej - -

potrafi przygotowa¢ kompletnag dokumentacje techniczng konkretnego zespotu / podzespotu

wykonywanego na produkc;ji

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K2 swiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole K K01 K K05
K3 rozwija w sobie przekonanie o koniecznosci przygotowania i posiadania kompletne;j

dokumentacji technicznej i stosownia w tym zakresie okreslonych procedur

W GLOGOWIE




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat -
\uJ C P
Tworzenie warstw i rodzajow linii 4 4
Wspolrzedne wzglgdne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 4
Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 4 4
Tworzenie blokéw i korzystanie z bibliotek obiektow 3 3 8
Wydruk i eksport do innych aplikacji 7
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C P
Tworzenie warstw 1 rodzajow linii 3 3
Wspotrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 3 3
Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 2 2
Tworzenie blokéw i korzystanie z bibliotek obiektow 1 1 5
Wydruk i eksport do innych aplikacji
RAZEM 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
. o . . . L] ] L]
Wi posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
W2 ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
w3 U Ul U
U1 potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
u2 posiada elementarne umiejgtnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
0 potrafi przygotowac komplcﬁna, dokumentacj¢ techniczna konkretnego zespotu / podzespotu
wykonywanego na produkcji
K1 rozumie .l(onie'c_znf)éé_ prze'ds'igbiorczos'ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole
K3 rozwi?a w s'gbie przekonanie o konie(?znoéci'przygotowania i posiadania kompletnej dokumentacji
technicznej i stosownia w tym zakresie okres§lonych procedur
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

1 Andrzej Pikon. AutoCAD 2020 : PL Gliwice : "Helion" , 2019

Uzupelniajaca

1 2. Babiuch M.: AutoCAD 2007 i 2007 PL. Cwiczenia praktyczne. Wydawnictwo Helion, Gliwice, 2007

2 Andrzej Pikon. AutoCAD 2017 PL. Pierwsze kroki. "Helion" , 2016




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Programy 3D

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|IIT Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium Laboratorium
projekt 15 projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest opanowanie projektowania wyrobow obejmujacego takze symulacj¢ , obliczenia MES i zarzadzania ich
dokumentacja.Przedmiot realizowany w oparciu o program INVENTOR

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Grafika inzynierska i AutoCad

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K_W16 K_W22
w3
Umiejetnosci

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-

komunikacyjnych
2 posiada elementarne umiejgtnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia K U02 K U023

grafiki inzynierskiej
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole e
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat L
W C P
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 4 4
Wspotrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 4
Tworzenie elementéw brytowych poprzez operacj¢ obrotu profili wzgledem osi oraz omowienie operacji
modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementdw montazowych tj. otwory 4 4
gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu- wymuszanie ruchu w zespole , 3 3 g
wykrywanie kolizji migdzy elementami.
Symulacje obcigzen i obliczenia wytrzymatosciowe 7
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
\\4 C P
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 3 3
Wspotrzedne wzglgdne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 3 3
Tworzenie elementéw brytowych poprzez operacj¢ obrotu profili wzgledem osi oraz omowienie operacji
modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementow montazowych tj. otwory 2 2
gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu- wymuszanie ruchu w zespole , | | 5
wykrywanie kolizji migdzy elementami.
Symulacje obcigzen i obliczenia wytrzymatosciowe 4
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ ez
Kod (Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
. . . . R ] L] L]
W1 posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
w3 0 O O
Ul potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 posiada elementarne umiejgtnoséci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U3 L O ]
K1 rozumie 'konie.c'zn'os'c"przeflsic;biorczos’ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inZynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K3 L [ [
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 P. Ptuciennik, Projektowanie elementéw maszyn z wykorzystaniem programu Autodesk Inventor,

2 Andrzej Jaskulski , Autodesk Inventor Professional 2018PL/2018+/Fusion 360 : metodyka projektowania

Uzupelniajaca

1 K. Kapias. Inventor . Paktyczne rozwiazania Helion 2016




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Naz“(/;zzzueg)mow Wytrzymalos¢ Materialow
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia[Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|11 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
CEL PRZEDMIOTU

Rozumienie i stosowanie podstawowych poj¢¢ z mechaniki i wytrzymato$ci materiatow. Umiejetnos$¢ rozwigzywania podstawowych zadan z
przedmiotu.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNosCI I KOMPETENCIJI

Zaliczenie analizy matemetycznej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak réwniez
W1 . . . .

stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru

K_W09
w2
W3
Umiejetnosci

U1 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z

wybrang specjalnoscia
U2 ma umiejetno$é samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

potrafi oceni¢ przydatnos$¢ rutynowych metod 1 narzedzi stuzacych do rozwiazywania K U01 K U03 K _U18 K _U21

U3 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac
wlasciwe metody i narzedzia

potrafi obliczy¢ proste i ztozone stany naprezenia i odksztatcenia, okresli¢ naprezenia

U dopuszczalne i miejsca ich wystgpowania, stosuje hipotezy wytgzeniowe
Kompetencje spoleczne

K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w

dyscyplinie automatyka i robotyka

K K02 K K04 K K05

K3 rozumie koniecznos¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K4 okresla rolg wspotcynnika bezpieczenstwa konstrukcji jako miar¢ zaufania uzytkownikow do

konstruktorow




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

Elementy rachunku wektorowego w mechanice. Pojgcia podstawowe z mechaniki: stopnie swobody i
wigzy ciata statego. Podstawowe zasady mechaniki.

Ptaski i przestrzenny uktad sit- warunki rOwnowagi, rOwnania rownowagi i ich rozwigzywanie. Podstawy
redukcji uktadu sil. Analiza statyczna belek i kratownic. Tarcie $lizgowe i toczne.

Dynamika punktu i ciata sztywnego. Zasady zachowania pedu i energii. Rownania ruch punktu
materialnego i ciala sztywnego. Ruch ztozony

Elementy teorii stanu napre¢zenia i odksztalcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozciaganie, $ciskanie,
zginanie, $cinanie 1 skrecanie. Naprezenia dopuszczalne.

Analityczne metody obliczania ugigcia belek. Wyboczenie pretow. Uktady statycznie niewyznaczalne.

RAZEM

15

15

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

Elementy rachunku wektorowego w mechanice. Pojgcia podstawowe z mechaniki: stopnie swobody i
wigzy ciala statego. Podstawowe zasady mechaniki.

Ptaski i przestrzenny uktad sit- warunki rownowagi, rOwnania rownowagi i ich rozwigzywanie. Podstawy
redukcji uktadu sit. Analiza statyczna belek i kratownic. Tarcie §lizgowe i toczne.

Dynamika punktu i ciata sztywnego. Zasady zachowania pgdu i energii. Roéwnania ruch punktu
materialnego i ciata sztywnego. Ruch zlozony

Elementy teorii stanu napr¢zenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-spre¢zyste. Rozciagganie, $ciskanie,
zginanie, $cinanie i skr¢canie. Naprezenia dopuszczalne.

Analityczne metody obliczania ugigcia belek. Wyboczenie pretow. Uklady statycznie niewyznaczalne.

RAZEM

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA

Kod [Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

AKtywnosé
na zajeciach

Waga w werfikacji efektow ksztalcenia

70%

20%

10%

ma elementarna wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak rowniez
stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru

W1

d

[

w2

O

W3

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczna wiedzg¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrana
specjalnoscia

[8) 1

[<](C]

oo O

U2 ma umiejetno$¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

potrafi oceni¢ przydatnos$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
U3 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia

potrafi obliczy¢ proste i ztozone stany naprgzenia i odksztatcenia, okresli¢ napr¢zenia dopuszczalne i
miejsca ich wystgpowania, stosuje hipotezy wytezeniowe

U4

ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K1

rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwiazanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie

K2

automatyka i robotyka

rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwiagzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka

okresla role wspotcynnika bezpieczenstwa konstrukeji jako miarg zaufania uzytkownikow do

K4

konstruktorow




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

1. Woszcz R., Mechanika i wytrzymato$¢ materiatow, AGH, 2004

2. Konarzewski Z., Mechanika i wytrzymalo$¢ materiatow, WNT, 1997

Uzupelniajaca

1. Misiak J., Mechanika techniczna, statyka i wytrzymato§¢ materiatow, t.1, WNT, Warszawa, 2006.

2. Misiak J.: Mechanika techniczna, kinematyka i dynamika, t.2, WNT, Warszawa, 1999.

5. Niziot J. Metodyka rozwigzywania zadan z mechaniki, WNT, Warszawa 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GROGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Elektronika i elektrotechnika

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr(I Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie podstaw elektrotechniki i elektroniki w zakresie umozliwiajacym zrozumienie zasad dziatania uktadow urzadzen elektrycznych i

elektronicznych w automatyce.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

zaliczenie fizyki

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
W1 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego K W07 K W16
w2 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formulowa¢ opinie
2 potrafi dobierac i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy K_U01 K_U08 K_U09
prostych uktadow elektronicznych
U3 potrafi wykonywac¢ obliczenia ruchowe wartosci pradow i napigé, okresla¢ mozliwosé i
parametry czgéci i podzespotdw zamiennych
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wpltywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozum'ie konieczno'éé prz.efi§i¢b?0rc%os:ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje K K02 K K05
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej - -
K3 rozumie koniecznos$¢ zapewnienia parametréw pracy maszyn i urzadzen zgodnych z
dokumentacja techniczng




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L/P
Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zrodta energii, energia, moc 3 6
Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu statego. Prad zmienny i przemienny. 3 6
Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 3 6
Budowa i wlasnosci ztacza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa ztacza p- n. Diody prostownicze, 3 6
Zenera, pojemnos$ciowe, tunelowe, Schottky’ ego i laserowe.
Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 3 6
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L/P
Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zrodta energii, energia, moc 1 4
Wprowadzenie do obwodéw elektrycznych pradu stalego. Prad zmienny i przemienny. 2 4
Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 2 4
Budowa i wlasnosci ztacza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa ztacza p- n. Diody prostownicze, ) )
Zenera, pojemnos$ciowe, tunelowe, Schottky” ego i laserowe.
Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 4
RAZEM 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych L] L] L]
W1 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
w2 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnoci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1 dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
vz potrafi dobiera¢ i stosowa¢ podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
U3 potrafi wykonywac¢ obliczenia ruchowe wartosci pradow i napig¢, okresla¢ mozliwos¢ i parametry
czesci i podzespotow zamiennych
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K3 rozumie konieczno$¢ zapewnienia parametrow pracy maszyn i urzadzen zgodnych z dokumentacja
techniczng
OBCIAZEN IE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1 Horowitz P.; Hill W.: Sztuka elektroniki, WKikL, Warszawa, 2006

2 Przezdziecki, F.; Laboratorium elektrotechniki i elektroniki, PWN, Warszawa, 1978

Uzupehiajaca

1 Hempowicz P.; Elektrotechnika i elektronika dla nieelektrykow, WN-T, Warszawa, 2009

2 Tietze U.: Uktady potprzewodnikowe, WN-T, Warszawa, 1997




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Podstawy miernictwa elektrycznego

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé¢[Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr |11 Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium, 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wtlasna studenta 70 Praca wtasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien podstawowych pomiaréow wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych metodami elektrycznymi

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs fizyki
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza
w1 ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do
pomiaru wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych K W08 K W16
w2 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Umiejetnosci
potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowaé
U1 otrzymane wyniki pomiardw, (3) okresli¢ bledy i niepewnos$ci pomiarowinterpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
U2 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle K U10 K U20 K _U21
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania
U3 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowac
whasciwe metody i narzedzia
Kompetencje spoleczne
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i
K1 . M . - . ..
robotyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych
K2 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje K K03 K_K05
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K3 ma $wiadomo$¢ konieczno$ci odpowiedzialnego prowadzenia pomiaréw i waznosci

wynikow.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiar6w 3 2
Pomiary napigé i pradow statych, zmiennych i przemiennych. 4 4
Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 3 4
Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 1 2
Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi 4 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat .
W C L /P
Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 2 1
Pomiary napi¢¢ i pradow statych, zmiennych i przemiennych. 2 2
Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 2 3
Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 1 1
Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi
RAZEM 9 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/
. . Ak §¢
Kod [Opis Prace Projekty ty.w n'osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. . . . 4] L] B
ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
W1 S S
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
w2 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowaé otrzymane wyniki
U1 pomiardw, (3) okresli¢ biedy i niepewnosci pomiardwinterpretacji, a takze wycigga¢ wnioski i
formutowac opinie
v2 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle L]
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U3 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowaé wiasciwe metody i
narzedzia
K1 ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych
K2 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z ]
zasadami etyki inzynierskiej
K3 ma $wiadomos¢ koniecznoséci odpowiedzialnego prowadzenia pomiarow i waznosci wynikow. (]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 Chwaleba A.: Metrologia elektryczna, WN-T, Warszawa, 2010
2 Piotrowski J.; Podstawy miernictwa, WN-T, Warszawa, 2002
Uzupelniajaca
1 Parchanski, J.; Miernictwo elektryczne i elektroniczne, WSiP, Warszawa, 2007
2 Nawrocki W.; Rozproszone systemy pomiarowe, WKik., Warszawa, 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GROGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Technika mikroprocesorowa

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|III Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 45 Praca wiasna studenta 57
Razem 75 Razem 75

ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien zastosowania techniki cyfrowej i mikroprocesorowej w uktadach automatyki.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCIJI

zasady fizyki

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz

programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu
w2 posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i K_W05 K_W17
robotyki
W3
UmiejetnoSci
potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowa¢ je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 potrafi prloje%(tolwaé proste ukl'fidy cyfrowe oraz skonfigurowaé sprzet komputerowy i K_U01 K_U07 K_U08
urzadzenia sieci komputerowej
U3 potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy
prostych uktadow elektronicznych
U4 potrafi wskaza¢ cechy uktadow i podzespotow cyfrowych, okresli¢ ich sposob dziatania
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie K K02 K K03
K2 nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na - -
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki
K3 posiada swiadomo$¢ stopnia skomplikowania zaawansowanych uktadéw cyfrowych




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 4 2
Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych struktur 5 3
logicznych.
Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 2 2
Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytméw programéw. Programowanie uktadow ) 6
mikroprocesorowych
Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesoréw sygnatowych. 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 2 2
Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych struktur 3 )
logicznych.
Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 1 2
Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programéw. Programowanie uktadow ) )
mikroprocesorowych
Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesorow sygnatowych. 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA
Egzamin/ Y
Kod (Opis Prace Projekty Akty'wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. . . . . . [ L] |
Wi ma podstawowa wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu
w2 posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki
w3 H L

potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1 dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

[

[

[

U2 potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac¢ sprzet komputerowy i urzadzenia sieci

[<]

[<]

A
komputerowej
U3 potraf} dobiera¢ ilstosowaé podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadéw elektronicznych
U4 potrafi wskaza¢ cechy uktadow i podzespotéw cyfrowych, okresli¢ ich sposob dziatania C
Ki ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w L]
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz U
K2 wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K3 posiada §wiadomos¢ stopnia skomplikowania zaawansowanych uktadéw cyfrowych ] ]

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 30 18
2 Praca wiasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3




LITERATURA

Podstawowa

Gajewski P., Turczyn J.: Cyfrowe uklady scalone CMOS. WKL, Warszawa 1990

Gatka P., Gatka P.: Podstawy programowania mikrokontrolera 8051. Warszawa : PWN , 2007

Uzupehiajaca

Bogacz R..Technika cyfrowa i mikroprocesorowa w ¢wiczeniach laboratoryjnych, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej , Gliwice,
2011

Traczyk W.; Uktady cyfrowe : podstawy teoretyczne i metody syntez, WNT, Warszawa, 1982




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Podstawy regulacji automatycznej

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|I11 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyklad 18
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt Projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wtasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow regulacji automatycznej. Uksztaltowanie wéréd studentow wskaznikow
jakosci regulacji. Pozyskanie umiejg¢tnosci doboru regulatoréw oraz metod ich strojenia.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Analiza i modelowanie systemow, Podstawy teorii sygnalow i systeméw dynamicznych, Metody numeryczne

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 Rozumie potrzebe opisu matematycznego uktadow automatyki oraz projektowania uktadow
regulacji na podstawie postawionych kryteriow jako$ciowych.
w2 Ma .og{)lna( wiedze dotyczaca regulatorow liniowych, w tym regulatoréw PID oraz metod ich K W03 K W10
strojenia = =
w3 Posiada elementarng wiedz¢ w zakresie projektowania uktadow regulacji automatycznej w
dziedzinie czestotliwosci
Umiejetnosci
U1 Posiada umiej¢tnos¢ modelowania uktadow dynamicznych
02 Potrafi wykorzysta¢ nowoczesne narzedzia do projektowania uktadéw regulacji automatycznej
K _UI2 K Ulé6
U3 Posiada umiejgtnosci projektowania oraz oceny jakosci pracy uktadéw regulacji automatycznej
Kompetencje spoleczne
K1 Potrafi pracowaé w zespole nad ztozonym zadaniem projektowania uktadu regulacji
automatycznej
K_KO01
K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Modelowanie matematyczne uktadow dynamicznych, schematy strukturalne

Transmitancja operatorowa uktadow automatyki. Linearyzacja

Transmitancja uchybowa. Uchyb w stanie ustalonym

Podstawowe wskazniki jakosci regulacji. Kompensatory op6zniajace i wyprzedzajace faze

w
2
4
4
4
4

Regulator PID. Metody strojenia: metoda odpowiedzi skokowej, metoda Zieglera-Nicholsa, metoda
analityczna

Projektowanie uktadow regulacji w dziedzinie czgstotliwosci, metoda linii pierwiastkowych

Stabilnos¢ uktadow regulacji automatycznej

Srodowisko MATLAB-Simulink

Schematy blokowe

Modelowanie uktadow dynamicznych w srodowisku MATLAB/Simulink

—

Analiza podstawowych cztonéw dynamicznych

Projektowanie uktadow regulacji metoda analityczng

Analiza uchybu regulacji w stanie ustalonym. Dobor struktury regulatora

Projektowanie uktadow regulacji metoda linii pierwiatkowych

Strojenie regulatora PID

Zastosowanie narze¢dzia SISO TOOL do projektowania uktadéw regulacji

NN

RAZEM

30

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Modelowanie matematyczne uktadow dynamicznych, schematy strukturalne

Transmitancja operatorowa uktadow automatyki. Linearyzacja

Transmitancja uchybowa. Uchyb w stanie ustalonym

Podstawowe wskazniki jakosci regulacji. Kompensatory opdzniajace i wyprzedzajace fazg

Regulator PID. Metody strojenia: metoda odpowiedzi skokowej, metoda Zieglera-Nicholsa, metoda
analityczna

Projektowanie uktadéw regulacji w dziedzinie czg¢stotliwosci, metoda linii pierwiastkowych

Stabilno$¢ uktadow regulacji automatycznej

Srodowisko MATLAB-Simulink

Schematy blokowe

Modelowanie uktadéw dynamicznych w srodowisku MATLAB/Simulink

Analiza podstawowych cztonow dynamicznych

Projektowanie uktadéw regulacji metoda analityczng

Analiza uchybu regulacji w stanie ustalonym. Dobor struktury regulatora

Projektowanie uktadéw regulacji metoda linii pierwiatkowych

Strojenie regulatora PID

Zastosowanie narzedzia SISO TOOL do projektowania uktadow regulacji

[NSTN I NS B ST BN SO R B \O 2 I (O 2 [ (SR I ST I O]

RAZEM

o
(> ]




WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ x
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 50% 30% 20%
Wi Rozumie potrzebg opisu matematycznego uktadow automatyki oraz projektowania uktadow regulacji na
podstawie postawionych kryteriow jakosciowych.
v v
w2 Ma ogo6lng wiedz¢ dotyczaca regulatorow liniowych, w tym regulatoréw PID oraz metod ich strojenia
Posiada elementarng wiedzg¢ w zakresie projektowania uktadow regulacji automatycznej w dziedzinie
w3 czestotliwosci
Ul Posiada umiej¢tno$¢ modelowania uktadéw dynamicznych
u2 Potrafi wykorzysta¢ nowoczesne narz¢dzia do projektowania uktadow regulacji automatyczne;j
U3 Posiada umiejetnosci projektowania oraz oceny jakosci pracy uktadow regulacji automatycznej
K1 Potrafi pracowa¢ w zespole nad ztozonym zadaniem projektowania uktadu regulacji automatycznej O
K2
K3
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wiasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 Kowal J. Podstawy automatyki. Krakow : AGH. Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne , 2006
2 Kaczorek T., Dzielinski A., Dabrowski W., Lopatka R., Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa, 2006
4 Brzozka J., Dorobezynski L., Matlab: srodowisko obliczen naukowo-technicznych, Warszawa : "Mikom" , 2008.
Uzupelniajaca
: Astrom S, Murray R., Feedback systems: An introduction for scientists and enginners, Princetown University Press, Princetown and
Oxford, 2010 - online
2 Dorf R., Bishop R., Modern control systems, Prentice Hall, New Jersey, 2011.

Nice N., Control systems engineering, Wiley, New Jersey, 2011.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
='

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Podstawy robotyki

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyezy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|IT Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt] 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Celem jest zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami opisu potozenia i
orientacji bryt sztywnych, kinematyki i dynamiki manipulatoréw stanowigcych obiekt sterowania, planowania i

sterowania ruchem.W ramach wyktadow przedstawiane s roOwniez zagadnienia zwigzane ze sterowaniem pod katem zastosowan
przemystowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Ma wiedz¢ w zakresie matematyki, niezbgdng do formutowania i rozwiazywania zadan wystgpujacych w automatyce i robotyce, Podstawowa
wiedzg z zakresu mechaniki, wytrzymatosci materiatow.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowana na rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadow

w1 dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow

elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiazywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca

kinematyke i dynamike.

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych K W18 K_W19
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdng do analizy prostych obwodow

elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,

elektrycznosci i magnetyzmu oraz fizyki ciala stalego, wlaczajac wiedz¢ konieczng do
w3 . Lo . ..

zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji

automatycznej

Umiejetnosci

Potrafi okre$li¢ i opisa¢ potozenia robotow w przestrzeni zewngtrznej, utworzy¢ analityczny
U1 opis kinematyki i przestrzeni roboczych robotow i zaprojektowac algorytmy zadania prostego

i odwrotnego.
U2 Posiada umiejetnosci programowania robotow przemystowych

K_U01

U3 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczna wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z

wybrang specjalnoscia
U4 potrafi przygotowa¢ program dla robota do konkretnego zadania manipulacyjnego zgodnie z

wymogami pracodawcy i dokumentacja techniczng.

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K K01 K K02 K K04

K3 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w

dyscyplinie automatyka i robotyka
K4 ma $wiadomos¢ ograniczen dla zastosowan robotyki w kontekscie autonomicznosci




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W L P
Poj¢cia podstawowe zwigzane z robotyka 2 2 2
Przestrzenie manipulatorow 2 2 2
Chwytaki stosowane w robotyce 2 2 2
Postacie jednorodne przeksztatcen podstawowych 2 2 2
Zadanie proste mamipulatorow 2 2 2
Zadanie odwrotne manipulatorow 2 2 2
Roéwnania dynamiki manipulatorow 1 1 1
Modelowanie robotow 1 1 1
Uklady zewngtrzne stosowane w robotyce 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W C P
Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 1 1 1
Przestrzenie manipulatoréw 1 1 1
Chwytaki stosowane w robotyce 1 1 1
Postacie jednorodne przeksztatcen podstawowych 1 1 1
Zadanie proste mamipulatoréw 1 1 1
Zadanie odwrotne manipulatorow 1 1 1
Rownania dynamiki manipulatorow 1 1 1
Modelowanie robotow 1 1 1
Uktady zewngtrzne stosowane w robotyce 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/
q q Ak §¢
Kod |Opis Prace Projekty ty-w nos
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
T WICUZ Gz ZaKTCS U TGty KT, UUC T g aaTTZ TIaCTITATy T2, aTZCUTy TITO W TITCTOTY
probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
Wi rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy | O
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca kinematyke i dynamike.
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych U ]
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdng do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i O O
W3 magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystgpujacych w uktadach regulacji automatycznej
U1 Potrafi okresli¢ i opisa¢ potoZenia robotdw w przestrzeni zewngtrznej, utworzy¢ analityczny opis
kinematyki i przestrzeni roboczych robotow i zaprojektowa¢ algorytmy zadania prostego i odwrotnego.
U2 Posiada umiejgtnosci programowania robotow przemystowych U ([l
U3 potrzfﬁ wyykf)rzystaé specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang O
specjalno$cia
U4 potrafi prz'ygmowa(: program dla robo.ta do ko.nkretnego zadania manipulacyjnego zgodnie z O
wymogami pracodawcy i dokumentacjg techniczng.
swiadomic odpowi ” 0 O
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wiasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w O |
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 rozumie pou.'zebg jasnego formulowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie I O]
automatyka i robotyka
K4 ma $§wiadomo$¢ ograniczen dla zastosowan robotyki w kontekscie autonomicznosci O




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca whasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 8
LITERATURA
Podstawowa

Buratowski T.: Podstawy Robotyki, Uczelniane Wydawnictwa naukowo-Dydaktyczne AGH, Krakow, 2006.

Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1993.

Uzupelniajaca

Morecki A.: Podstawy robotyki, WNT, Warszawa, 2000




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE : Il A ‘ !

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Systemy czasu rzeczywistego w automatyce i robotyce

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I1T Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie studenta z podstawami projektowania i programowania systemow czasu rzeczywistego w automatyce i
robotyce, w systemach produkcyjnych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Programowanie strukturalne, programowanie obiektowe, systemy operacyjne, sterowniki PLC

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu w zakresie komputerowych
systemOw automatyki

w2

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych
zastosowan maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich
umozliwiajacych weryfikacj¢ funkcjonowania uktadow sterowania

W3

posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

K_W05 K_WI12 K_W16

Umiejetnos$ci

U1

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-
komunikacyjnych

u2

potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych
sterownikow logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jgzykow
umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu
funkcjonowania prostego uktadu sterowania.

U3

potrafi zinterpretowa¢ funkcjonowanie systemu czasu rzeczywistego po katem realizacji
zadanych funkcji oraz wskazac typy i rodzaje zadan w systemie, jak rowniez okresli¢ objawy
nieprawidlowej pracy systemu i zagrozenia z tego wynikajace

K_U02 K_Ul4 K UI8

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za pracg wiasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

K2

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z
wybrang specjalnoécia

K3

okresla granice¢ zaufania zespotéw ludzkich do systemow informatyczych

K_Ko01




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych

w2 sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
funkcjonowania uktadow sterowania

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu automatyki, typu 1 I
real_time
Wielozadaniowe, wspolbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 4 4
synchronizacja zadan
Problem szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 4 4
zadan, inwersja prirytetow
Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp.. 3 3
Programowanie sterownikow PLC 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
4 C L /P
System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu automatyki, typu | 1
real_time
Wielozadaniowe, wspotbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 5 )
synchroniacja zadan
Problem szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 5 )
zadan, inwersja priorytetow
Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp. 2 2
Programowanie sterownikow PLC 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA
Egzamin/ A
Kod Opis Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz 1] 1] L]
W1 programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu w zakresie komputerowych systemow
automatyki
ma wiedzg w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania

w3 posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania

ul inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-komunikacyjnych

potrafi zaprojektowa¢ prosty ukfad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow
U2 logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykow umozliwiajacych opis
funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania.

potrafi zinterpretowa¢ funkcjonowanie systemu czasu rzeczywistego po katem realizacji zadanych
U3 funkcji oraz wskazac¢ typy i rodzaje zadan w systemie, jak rowniez okresli¢ objawy nieprawidtowej
pracy systemu i zagrozenia z tego wynikajace

O
[

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 potr;?ﬁ wyykf)rzystaé specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwiazanych z wybrang
specjalno$cia
K3 okresla granicg zaufania zespotow ludzkich do systemow informatyczych O [
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 Majdzik. P. :Programowanie wspotbiezne. Systemy czasu rzeczywistego, Helion, Gliwice, 2013

2 Satat R., Korpysz K., Obstawski P. :Wstgp do programowania sterownikow PLC, Helion, Gliwice, 2009

Uzupehiajaca

1 Honczarenko, J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 2010.

2 Krzysztof Sacha. Systemy czasu rzeczywistego




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium 15 Laboratorium| 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18
Praca wtasna studenta 5 Praca wlasna studenta 17
Razem 35 Razem 35

ECTS 1 ECTS 1

CEL PRZEDMIOTU

Umiejetnos¢ prawidtowego tworzenia i odczytywania rysunku technicznego. Zasady przygotowania dokumentacji technicznej. Opracowanie
dokumentacji technicznej zadanego detalu z wykorzystniem technologii CAD

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs grafiki inzynierskiej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie projektowania konstrukcji, obejmujaca grafike
inzynierska (w tym zapis konstrukcji), zna metody i narz¢dzia komputerowego wspomagania

wi projektowania i wytwarzania oraz zasady eksploatacji konstruowanych obiektow w cyklu

zycia urzadzen, obiektow i systemow technicznych

K W16 K W18 K_W22

w2 Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD/CAM zna podstawy grafiki inzynierskiej.

Potrafi stosowac¢ ta wiedze w praktyce inzynierskiej
W3

UmiejetnoSci

Ut Potrafi skorzysta¢ z komputerowego wspomagania do rozwigzywania zadan technicznych

stosujac w praktyce systemy baz danych
U2 Posiada ‘element?utm‘: un'ne_]c;Fn'osm w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD/CAM i K U02 K U18 K U20 K U23

tworzenia grafiki inzynierskiej - - - -
U3 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z

wybrang specjalnoscia

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole

ma $wiadomo$¢ waznosci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki
K2 i, L o o K K01 K_K03 K_K05

zawodowej 1 poszanowania roznorodnosci pogladow i kultur - - -
K3 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggnigciami techniki w

dyscyplinie automatyka i robotyka




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L
Rozwoj narzedzi komputerowych 2 2
Korzysci wspomagania komputerowego 2 2
Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny 2 2
Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicow na ptaszczyznie 2 2
Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania 2 2
Wigzy geometryczne 2 2
Naktadanie wigzoéw wymiarowych i wymiarowanie szkicu 1 1
Kopiowanie elementow, tworzenie odbi¢ lustrzanych 1 1
Przygotowanie dokuemntacji technicznej dla wybranego detalu. (P) 1 1
RAZEM 0 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L
Rozwoj narzedzi komputerowych 1 1
Korzysci wspomagania komputerowego 1 1
Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny 1 1
Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicow na ptaszczyznie 1 1
Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania 1 1
Wigzy geometryczne 1 1
Naktadanie wigzoéw wymiarowych i wymiarowanie szkicu 1 1
Kopiowanie elementow, tworzenie odbi¢ lustrzanych 1 1
Przygotowanie dokuemntacji technicznej dla wybranego detalu. (P) 1 1
RAZEM 0 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ 4
Kod [Opis Prace Projekty Akty'w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
wi Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie projektowania konstrukcji, obejmujaca grafike inzynierska (w tym L] L] V]
zapis konstrukcji), zna metody i narzedzia komputerowego wspomagania projektowania i wytwarzania
W2 Ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie technik CAD/CAM zna podstawy grafiki inzynierskiej. Potrafi ] I
stosowac ta wiedze w praktyce inzynierskiej
W3 | O O
Ul Potrafi skorzysta¢ z komputerowego wspomagania do rozwigzywania zadan technicznych stosujac w J ]
praktyce systemy baz danych
U2 Posia(.ia. e'lem'entafn.e umiejgtnosei w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD/CAM i tworzenia | J
grafiki inzynierskiej
U3 potrgﬁ wyykf)rzystaé specjalistyczng wiedz¢ do rozwiazywania prostych zadan zwiazanych z wybrana ]
specjalnoscia
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole L L
K2 ma $wiadomo$¢ waznosci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodoweji| [] ]
poszanowania roznorodnosci pogladéw i kultur
K3 rozumie potr'zebe; jasnego formutowania informacji zwiazanych z osiggnigciami techniki w dyscyplinie O N
automatyka i robotyka
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 5 17
Suma 35 35
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa
1 B. Wysoglad , Wybrane zagadnienia komputerowego wspomagania projektowania , Raciborz : Wydawnictwo Panstwowej
Wyzszej Szkoly Zawodowej , 2018
2 A. Jaskulski, Autodesk Inventor 2020 PL/2020 : podstawy metodyki projektowania : wersja polska i angielska
Uzupeiajaca
1 Andrzej Jaskulski ,,Autodesk Inventor Professional 2014PL /2014+. Fusion/Fusion 360”, Wydawnictwo Naukowe PWN, 2013




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu a1q
1 Sterowniki przemyslowe

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I11 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia|
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Inna forma projekt Inna forma projekt|
Razem! 45 Razem 27
Praca whasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem! 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania. Znajomos¢ urzadzen
peryferyjnych dla uktadow PLC.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykow programowania.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
W1 sterownikow logicznych (PLC), (2) energoelektronicznych uktadow napedowych -(3)
programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajgcych weryfikacj¢ funkcjonowania

uktadow sterowania
K_Wi18 K W19

ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci

w2 przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole

posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i

w3 robotyki

Umiejetnosci

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego
Ul zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-
komunikacyjnych

potrafi zaprojektowa¢ prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych
sterownikow logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktur i jezykow K U01
umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu -
funkcjonowania prostego ukladu sterowania.

U2

potrafi projektowa¢ proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ , czujniki
pomiarowe i urzadzenia wykonawcze

U3

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg whasng oraz przestrzega zasad okreslajgcych prace w zespole

ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
K2 nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania sig¢ zardéwno na K K01 K_K03 K_K06
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

potrafi wspotdziatac i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety
stuzgce realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
w C L
Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 4
Jezyki programowania PLC 2 4
Budowa sterownikow PLC 2 4
Wejscia i wyjécia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 2 4
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 4
Sensory dla uktadow PLC 2 4
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Operacje matematyczne w sterowniku PLC 1 2
Systemy SCADA 1 2
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 'g
W C L
Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 1 2
Jezyki programowania PLC 1 2
Budowa sterownikow PLC 1 2
Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 1 2
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 1 2
Sensory dla uktadéw PLC 1 2
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Operacje matematyczne w sterowniku PLC 1 2
Systemy SCADA 1 2
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ -
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nos
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
L [H [}
ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wi wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) energoelektronicznych uktadow napgdowych (3) programowych
narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacj¢ funkcjonowania uktadow sterowania
ma uporzadkowang wiedzg ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe; i sieci U O
w2 Lo
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole
B . , . y . U U
W3 posiada wiedzg¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania 0 L
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
potrafi zaprojektowa¢ prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow O O
U2 logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktur i jezykow umozliwiajgcych opis
funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania.
U3 potrafi projektowa¢ proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ , czujniki pomiarowe i O O
urzadzenia wykonawcze
K1 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole | O
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz U U
wynikajgcej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K2 - . e Lo , . . .
technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zardwno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K3 potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety stuzace O
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zajg¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa
1 1. Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, Legionowo 2008
2 2. Legierski, T., Programowanie sterownikow PLC, Gliwice 1998
Uzupelniajaca
1 Kwasniewski J. 'Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania' Krakow 1999 r.
2 Kasprzyk, Jerzy. Programowanie sterownikow przemystowych, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2006
3 Satat Robert, Wstgp do programowania sterownikow PLC, Wydawnictwa Komunikacji i £ac , 2010




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Zaawansowane programowanie sterownikéw przemyslowych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium| 18
Inna forma projekt Inna forma projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta| 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos$¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykow programowania. Znajomo$¢ urzadzen
peryferyjnych dla uktadéw PLC.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomos$¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykow programowania.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

ma wiedzg w zakresie zastosowania deykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych
zastosowan maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich
umozliwiajacych weryfikacj¢ funkcjonowania uktadéw sterowania

w2

ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole

W3

posiada wiedzg¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i
robotyki

K_WI18 K W19

Umiejetnosci

U1

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego
zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-
komunikacyjnych

U2

potrafi zaprojektowa¢ prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych
sterownikow logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykow
umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu
funkcjonowania prostego uktadu sterowania.

U3

potrafi projektowaé proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ regulatory i ich
parametry, czujniki pomiarowe i urzadzenia wykonawcze

K_U01

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

K2

ma $wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

K3

potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okreslac priorytety
stuzace realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania

K_K01 K_K03 K_K06




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
W L

Podstawowe pojgcia zwiazane ze sterownikami PLC 2 4
Jezyki programowania PLC 2 4
Budowa sterownikéw PLC 2 4
Uktady zewnetrzne wspotpracujace z PLC 2 4
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 4
Sensory dla uktadow PLC 2 4
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Sterowanie wieloosiowe 1 2
Systemy SCADA 1 2

RAZEM 15 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE

Temat Liczba godzin
W C L

Podstawowe poj¢cia zwiazane ze sterownikami PLC 1 2
Jezyki programowania PLC 1 2
Budowa sterownikéw PLC 1 2
Uktady zewnetrzne wspoltpracujace z PLC 1 2
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 1 2
Sensory dla uktadow PLC 1 2
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Sterowanie wieloosiowe 1 2
Systemy SCADA 1 2

RAZEM 9 0 18

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod |Opis g Projekty lﬁ';‘:x;‘;z
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedz¢ w zakresie zastosowania deykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania L L L]

wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych

W1 sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
funkcjonowania uktadow sterowania
W2 ma uporzadkowang wiedzg ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci U LJ
przemystowych, znajgc ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole
o _ _ _ y _ O O
W3 posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania U U
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow Ll L
U2 logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykéw umozliwiajacych opis
funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania.
U3 potrafi projektowac proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ regulatory i ich O |
parametry, czujniki pomiarowe i urzagdzenia wykonawcze
K1 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole O O
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz | |
K2 wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania sig¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K3 potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety shuzace U

realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, Legionowo 2008

J. Kasprzyk.Programowanie sterownikow przemystowych . Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2006

Legierski, T., Programowanie sterownikéw PLC, Gliwice 1998

Uzupelniajaca

Kwasniewski J. 'Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania' Krakow 1999 r.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE : -l A I i
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(moduty) Systemy SCADA
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) - Projekt Inna forma (jaka) - Projekt
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 45 Praca wiasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawami systemoéw SCADA na przykltadzie programu Wonderware Intouch
poznanie przez studentow metod wizualizacji procesow przemystowych,
zapoznanie studentow ze sposobami sprzggania komunikacji mi¢dzy sterownikami a systemem SCADA.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Sieci komputerowe, Architektura komputerow i systemy operacyjne, Programowanie obiektowe
podstawowa wiedza odnosnie: systemow operacyjnych i sieci komputerowych, programowania w C++ i/lub w Javie

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna podstawowe wilasciwosci srodowiska Wonderware Intouch
w2 Posiada wiedz¢ podstawowych narze¢dzi sprzggania komunikacji pomigdzy systemem K W16

SCADA a sterownikami PLC i panelami HMI -
W3

Umiejetnosci

U1 Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac¢ prosta wizualizacj¢ SCADA
U2 Potrafi dynamicznie wykorzysta¢ System SCADA do zdalnego monitorowania i K UlS

oddzialywania na odlegte urzadzenia i uktady automatyki -
U3

Kompetencje spoleczne
K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke
K K01 K K02

K3 okresla wptyw zdalnych systemow nadzoru na organizacj¢ pracy dzialow dyspozytorskich i

utrzymania ruchu




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
W C L /P
Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 2
Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 2 2
Tworzenie skryptow w systemie SCADA 2 2
Genrowanie wykresow trendow biezacych i historycznych w systemie SCADA 2 2
Obstuga alarméw w systemie SCADA 2 2
Realizacja zaawansowanej wizualizacji w srodowisku Wonderware Intouch 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
W C L/P
Omowienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 1 1
Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 1 1
Tworzenie skryptow w systemie SCADA 1 1
Genrowanie wykresow trendow biezacych i historycznych w systemie SCADA 1 1
Obstuga alarmow w systemie SCADA 1 1
Realizacja zaawansowanej wizualizacji w srodowisku Wonderware Intouch 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod |Opis Pouee | proy | At
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
W1 Zna podstawowe wilasciwosci srodowiska Wonderware Intouch S ] L]
W2 Posiada'wiec%zq pod'stawowycfh narzedzi sprzegania komunikacji pomigdzy systemem SCADA a
sterownikami PLC i panelami HMI
w3 L [ O
U1 Potrafi zaprojektowac¢ i zaimplementowac prosta wizualizacjg¢ SCADA
U2 Eglt;z?e?:zl:dmzi;zl::e; Kél;(;;zzlslttz; Sa};]tjm SCADA do zdalnego monitorowania i oddziatywania na
U3 U O tl
K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa ([
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnoci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke O
K3 ;)Lll(sﬁls'lla wplyw zdalnych systemow nadzoru na organizacj¢ pracy dziatdéw dyspozytorskich i utrzymania 0




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

Dzierzek K., Programowanie sterownikow GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupehiajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Projektowanie paneli HMI

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) - Projekt Inna forma (jaka) - Projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawami systemow HMI na przyktadzie programu EasyBuilder8000

poznanie przez studentow metod implementacji systeméw HMI,

zapoznanie studentow ze sposobami programowania paneli operatorskich.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Sieci komputerowe, Architektura komputerow i systemy operacyjne, Programowanie obiektowe podstawowa wiedza odnosnie: systemow
operacyjnych i sieci komputerowych, programowania w C++ i/lub w Javie

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna podstawowe wiasciwosci srodowiska programistycznego Win CC flexible.
w2 P031.ada wiedz¢ podstawowych narzgdzi konstruowania HMI z zastosowaniem Win CC K Wi6

flexible. -
W3

Umiejetnosci

U1 Potrafi zaprojektowa¢ i zaimplementowa¢ prostg aplikacj¢ HMI
U2 potrafi zaprojektowa¢ panel HMI pod konkretne zadania z uwzglednieniem poziomu K U18

percepcji operatora i bezpieczenstwa aplikacji -
U3

Kompetencje spoleczne
K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wplyw na gospodarke
p pekty y! ] Wp1yw na gosp! K K01 K_K02

K3 rozumie konieczno$¢ uwzgledniania kontekstu poziomu uzytkownika przy projektowaniu

komunikacji cztowiek - maszyna




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L /P
Omowienie struktury wyktadu Wprowadzenie 2 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 6 1
Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 4 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 2
Integracja aplikacji HMI z PLC 2 2
Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 2
Programowanie paneli operatorskich Weintek 4 2
Integracja systemoéw HMI z urzadzeniami zewngtrznymi 4 2
Realizacja zaawansowanego projektu HMI 4 2
RAZEM 30 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L /P
Omowienie struktury wyktadu Wprowadzenie 2 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 2 1
Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 2 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
Integracja aplikacji HMI z PLC 2 1
Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 1
Programowanie paneli operatorskich Weintek 2 1
Integracja systeméw HMI z urzadzeniami zewngtrznymi 2 1
Realizacja zaawansowanego projektu HMI 2 1
RAZEM 18 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ 4
Kod [Opis Prace Projekty Akty'w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
g ] 5
W1 Zna podstawowe wlasciwosci srodowiska programistycznego Win CC flexible.
W2 Posiada wiedzg podstawowych narzedzi konstruowania HMI z zastosowaniem Win CC flexible.
W3 | O O
U1 Potrafi zaprojektowa¢ i zaimplementowac prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprojektowa¢ panel HMI pod konkretne zadania z uwzglgdnieniem poziomu percepcji
operatora i bezpieczenstwa aplikacji
U3 O] O OJ
K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoleczenstwa L
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnoéci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke L
K3 rozumie konieczno$¢ uwzgledniania kontekstu poziomu uzytkownika przy projektowaniu komunikacji M
czlowiek - maszyna
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

2 Dzierzek K., Programowanie sterownikow GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

3 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sensoryka

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia[Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 20 Praca wiasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z budowa i zasada dziatania czujnikow stosowanych w robotyce i automatyce.
Znajomos¢ toréw pomiarowych dla wyzej wymienionych czujnikéw oraz urzadzen gromadzacych dane z czujnikow.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

matematyka, fizyka, Posiadanie podstawowych informacji zwigzanych z pomiarem wielkosci nieelektrycznych

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
ma elementarng wiedzg¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,
elektrycznos$ci i magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wlaczajac wiedzg konieczng do
W1 o . . ..
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji
automatycznej
w2 |ma elementarng wiedze o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do K_W18 K_W19
pomiaru wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
W3 ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
Umiejetnosci
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-
komunikacyjnych
vz potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowaé K U0l
otrzymane wyniki pomiarow, (3) okresli¢ bledy i niepewnosci pomiaréw -
U3 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy
modeli systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiaggnig¢ciami techniki w K K03
dyscyplinie automatyka i robotyka -
K3 potrafi wspotdziatac i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okreslac priorytety
shuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L
Realizacja pomiarow, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikow pomiaru 1 1
Kalibracja przyrzadéw pomiarowych 1 1
Czujniki temperatury 2 2
Czujniki potozenia 2 2
Czujniki drgan 2 2
Czujniki sit momentéw i ci$nienia 2 2
Czujniki optoelektroniczne 2 2
Pozostate czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat -
W C L
Realizacja pomiaréw, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikéw pomiaru 1 1
Kalibracja przyrzadow pomiarowych 1 1
Czujniki temperatury 1 1
Czujniki potozenia 1 1
Czujniki drgan 1 1
Czujniki sit momentow i ci$nienia 1 1
Czujniki optoelektroniczne 1 1
Pozostate czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ "3
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
o
ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i /] L L]
Wi magnetyzmu oraz fizyki ciala stalego, wlaczajac wiedz¢ konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej
w2 ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru ] ]
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
| | A 0 O
w3 ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
potrafi przygotowa¢ dokumentacje oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania O (
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki U
pomiar6w, (3) okresli¢ blgdy i niepewnosci pomiarow
U3 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli (] ]
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
K1 ma $wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w U
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggnigciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K3 potrafi wspotdziata¢ i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety stuzace [l
realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

1. Nawrocki W, Sensory i systemy pomiarowe. Poznan 2006

2. Mitek M.: Metrologia elektryczna wielkos$ci nieelektrycznych .Zielona Gora : Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu

Zielonogorskiego , 2006

Uzupelniajaca

Tumanski S.: Technika pomiarowa. WNT, Warszawa 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Teoria sterowania

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I11 Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt, 9
Razem 45 Razem 27

Praca wtasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow sterowania procesami ciaglymi

uksztattowanie wérod studentdw zrozumienia technik sterowania ze sprz¢zeniem od stanu
uksztattowanie wsrdd studentdw zrozumienia technik sterowania od wyjscia

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawy teorii sygnatéw i systemow dynamicznych, Podstawy regulacji automatycznej, Analiza i modelowanie systemow
Podstawowa wiedza i umiejgtnosci w zakresie teorii sygnatow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej, jak roOwniez
sposobOw matematycznego opisu systemow.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Rozumie potrzebe opisu matematycznego systemu w postaci rownan stanu
w2 'Zr%a S]'DOSOI.:)y implementacji modelu systemu z zastosowaniem nowoczesnych narze¢dzi K W10 K W13

inzynierskich - -
w3 Posiada elementarng wiedz¢ w zakresie projektowania uktadéw regulacji opisanych w

przestrzeni stanu

Umiejetnosci

U1 Posiada umiejetnos¢ implementacji systemow w przestrzeni stanow
U2 Posiada elementarne umiejetnosci w zakresie implementacji uktadow sterowania ze K U12 K U16

sprz¢zeniem od stanu i od wyj$cia
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozmie potrzebe dalszego rozwijania kompetencji zawodowych porzez uzupetianie wiedzy

w procesie dalszego ksztatcenia

K_Ko03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
W L P
Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1 1
Symulowanie dziatania systemow. Metoda ptaszczyzny fazowe;. 1 1 1
Laczenie systemow. 2 2 2
Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow 2 2 2
Sterowalno$¢ osiggalnos$c¢ i obserwowalnosé 2 2 2
Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu 2 2 2
Sterowanie ze sprz¢zenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych 2 2 2
Sterowanie ze sprzgzeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci 2 2 2
Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jako$ciowego 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat = Llczbi godzin _
Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1 1
Symulowanie dziatania systemow. Metoda ptaszczyzny fazowe;. 1 1 1
Laczenie systemow. 1 1 1
Stabilno$¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow 1 1 1
Sterowalno$¢ osiagalnos¢ i obserwowalnosé 1 1 1
Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu 1 1 1
Sterowanie ze sprz¢zenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych 1 1 1
Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalno$ci 1 1 1
Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jakosciowego 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod Opis E%’Z;Tem/ Projekty Ii:\kztz)ll;)ev;:scch
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. . ; L] L 1]
W1 Rozumie potrzebe opisu matematycznego systemu w postaci rOwnan stanu
w2 Zna sposoby implementacji modelu systemu z zastosowaniem nowoczesnych narzgdzi inzynierskich
w3 Posiada elementarng wiedzg w zakresie projektowania uktadow regulacji opisanych w przestrzeni stanu
Ul Posiada umieje¢tnos¢ implementacji systemow w przestrzeni stanow
vz Posia(lia elem'eflt'arne umieje¢tnosci w zakresie implementacji uktadow sterowania ze sprz¢zeniem od
stanu i od wyjscia
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OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
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