PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

;

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sieci przemyslowe

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|V 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 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

1. zapoznanie studentéw z mechanizmami transmisji danych w sieciach komputerowych
2. zapoznanie studentow z powszechnymi technologiami i ustugami sieciowymi

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza odnos$nie cyfrowej i analogowej transmisji danych i dziatania ushug sieciowych we wspoétczesnych systemach
operacyjnych.Przedmioty: Technologia informacyjna, Architektura komputerow i systemy operacyjne, fizyka.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi ma wiedzg o dziataniu sieci komputerowych, modelach sieciowych ISO/OSI i TCP/IP,

stosowanych protokotach, technologiach i ustugach sieciowych
w2 ma podstawowg W%edZ@ w zakresie budowy i funkcjonowania stosu protokotow TCP/IP w K W06 K Wi4

systemach operacyjnych - -
w3 zna mechanizmy kierowania ruchem w sieciach, ma wiedzg¢ o protokotach IPv4, IPv6, TCP,

UDP, RTP

Umiejetnosci

potrafi wprowadzi¢ podstawowa konfiguracj¢ TCP/IP w hostach z systemami operacyjnymi z
Ul . . S

rodziny MS Windows i Linux
2 w podstawowym zakresie (routing, wigczenie NAT i DHCP) potrafi skonfigurowac routery K_U01

SOHO wybranych producentéw (np. DLink, LinkSys itp.)
u3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie koniecznos¢ ciaglego doksztalcania zwigzanego z rozwojem technologii i

opracowywaniem i publikowaniem nowych protokotéw, standardow i norm

K K02 K_KO03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L /P
Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISO/OSI i TCP/IP, Enkapsulacja danych. 4 4
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, $wittowody, kable koncentryczne)."
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przelaczane. Standardy tacznosci
p : 4 4
bezprzewodowej. Technologie WAN.
Protokot IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 2 2
Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VolIP. 3 3
Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L /P
Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISO/OSI i TCP/IP, Enkapsulacja danych. ) )
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, $wittowody, kable koncentryczne)."
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przelaczane. Standardy tacznosci
. . 3 3
bezprzewodowej. Technologie WAN.
Protokot IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 1 1
Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VolIP. 2 2
Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAEL.CENIA
Egzamin/ i
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 80% 0% 20%
ma wiedz¢ o dziataniu sieci komputerowych, modelach sieciowych ISO/OSI i TCP/IP, stosowanych ] L] [v]
W1 Lo o
protokotach, technologiach i ustugach sieciowych
w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania stosu protokotow TCP/IP w systemach L]
operacyjnych
W3 zna mechanizmy kierowania ruchem w sieciach, ma wiedz¢ o protokotach IPv4, IPv6, TCP, UDP, RTP |:|
U1 potrafi wprowadzi¢ podstawowa konfiguracje TCP/IP w hostach z systemami operacyjnymi z rodziny ]
MS Windows i Linux
U2 w podstawowym zakresie (routing, wlaczenie NAT i DHCP) potrafi skonfigurowa¢ routery SOHO [l
wybranych producentéw (np. DLink, LinkSys itp.)
U3 Ll O O
K1 rozumie koniecznos$¢ ciaglego doksztalcania zwigzanego z rozwojem technologii i opracowywaniem i [l
publikowaniem nowych protokotéw, standardow i norm
K2 U L L
K3 0 O ]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

Krysiak K., Sieci komputerowe, Wyd. Helion , Gliwice, 2005

Ross J., Sieci bezprzewodowe, Wyd. Helion , Gliwice, 2009

Uzupelniajaca

Derfler F., Okablowanie sieciowe w praktyce, Wyd. Helion , Gliwice, 2000

Stallings W. Kryptografia i bezpieczenstwo sieci komputerowych, Wyd. Helion , Gliwice, 2010

Bobola D., Sieci komputerowe nie tylko dla ortéw, Wyd. "Intersoftland", Warszawa 1995




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu . o,
L Parametryzacja sterownikéw przemyslowych

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia[Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy| Polski
Semestr|VII 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 projekt 15 Inna forma projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
CEL PRZEDMIOTU

Znajomo$¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania. Znajomo$¢ urzadzen
peryferyjnych dla uktadow PLC. Znajomo$¢ metod i sposobow edycji i kontroli parametrow sterownika i zabezpieczen przed nieuprawnionym
dostgpem, jak rowniez poziomow uprawnien i dostgpu.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomo$¢ budowy i zasady dziatania sterownikéw PLC. Znajomosé podstawowych jezykow programowania i oprogramowania
narzedziowego

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikoéw logicznych (PLC), bezpieczenstwa ich pracy, okreslania poziomow uprawnien i
W1 dostepu, zabezpieczenia przed nieuprawniony dostgpem przez sie¢ lokalna i rozlegla, potrafi
stosowac¢ narzgdzia software'owe i hardware'owe do zapewnienia bezpieczenej pracy
sterownikéw PLC w sieci. (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych
weryfikacje funkcjonowania uktadéw sterowania

K_W14 K_W15 K_W16

ma uporzadkowang wiedzg 0golng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej,
w2 sterownikow przemystowych i sieci przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane
standardy oraz symbole

posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i
robotyki, w tym w szczegodlnosci dotyczaca tendencji rozwojowych uktadow sterowania
programowalnego, sieci sterownikowych przewodowych i bezprzewodowych oraz
protokotéw sieciowych

W3

Umiejetnosci

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

potrafi okre$li¢ poziom bezpieczenstwa aplikacji sterownikowej pracujacej w sieci,
zaprogramowac i zastosowa¢ narz¢dzia programistyczne i sprzgtowe w celu zapewnienia
wlasciwej i bezpiecznej pracy sterownika, szczegdlnie w odniesieniu do zamierzonych K U0l
dziatan majacych na celu zaklocenie pracy uktadu automatyki - ataki hakerskie, jak rowniez -
dziatn nie zamierzonych wynikajacych z niewiedzy i braku przygotowania operatoréw
uktadu - operatorzy bez kwalifikacji

02

potrafi stosowa¢ profesjonalne systemy bezpieczenstwa przygotowane przez dostawcow

U3 . . o . .
oprogramowania poprzez ich wlasciwg implementacjg¢ i konfiguracje

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
K2 nowopowstajgcych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania sig zarowno na K K01 K K03 K K06
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez - - -
uznane jednostyki

potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety

K3 stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
w L P
Pojecie i zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikéw PLC i sieci przemystowych 2 2 2
Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci 2 2 2
Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan 2 2 2
Poziomy dostgpu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania 2 2 2
Sprzg¢towe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametrow 2 2 2
Programowe metody kontroli aplikacji, okre§lania granicznych zmian parametrow 2 2 2
Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, 1 1 1
Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania 1 1 1
Swiadomy lub nie$wiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 8
W L P
Pojecie i zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikow PLC i sieci przemystowych 1 1 1
Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci 1 1 1
Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan 1 1 1
Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania 1 1 1
Sprzg¢towe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametrow 1 1 1
Programowe metody kontroli aplikacji, okre§lania granicznych zmian parametrow 1 1 1
Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, 1 1 1
Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania 1 1 1
Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod |Opis Prace Projekty Ak[y.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania L 4] LI
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
w2 ma uporzadkowang wiedzg ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej, sterownikow Il [l
przemystowych i sieci przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole
W3 posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki, w O O
tym w szczegolnosci dotyczaca tendencji rozwojowych ukladéw sterowania programowalnego, sieci
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania O O
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 potrafi okresli¢ poziom bezpieczenstwa aplikacji sterownikowej pracujacej w sieci, zaprogramowac i O O
zastosowac narzgdzia programistyczne i sprzgtowe w celu zapewnienia wlasciwej i bezpiecznej pracy
U3 potrafi stosowac profesjonalne systemy bezpieczefistwa przygotowane przez dostawcow O 0
oprogramowania poprzez ich wlasciwa implementacje i konfiguracje
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O O
K2 ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz O O
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 potr.aﬁ \.a./spo%dyzmlac i pracow?c w gruy?le, przyjmu]z.;c w niej rozne role, okreslaé priorytety sluzace O
realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa
1 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, Legionowo 2008
2 Legierski, T., Programowanie sterownikéw PLC, Gliwice 1998
3 J. Kasprzyk Programowanie sterownikow przemystowych, PWN Warszawa 2021.
4 Materiaty informacyjne firmy Siemens
Uzupelniajaca
1 Kwasniewski J. 'Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania' Krakow 1999 r.
2




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Projekt przejsciowy I

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wtasna studenta 35 Praca wtlasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejgtnosci rozwiazywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresow techniki.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Sieci komputerowe, Programowanie obiektowe, programowania w C++ i/lub w Javie, programowanie sterownikow, programowanie paneli

HML
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza
W1 ma wiedzg z zakresu ukladow z zakresu automatyki przemystowe;j
w2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikow PLC K W16 K W17
w3 potrafi zaprogramowac¢ panel operatorski HMI

Umiejetnosci

U1 potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI

U2 potrafi zaprogramowac sterownik PLC

K_U07 K_U11 K_U18

U3
Kompetencje spoteczne
K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wplyw na gospodarke K K01 K K02 K K04 K_K06

K3




TRESCI KSZTAE.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 2
omowienie postepow prac- konsultacja problemow 3
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2
opracowanie dokumentacji technicznej 4
prazentacja projektu 2
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 1
omowienie postgpow prac- konsultacja problemow 2
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 1
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ a3
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn'osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. ] . . I &4 4]
W1 ma wiedzg z zakresu ukladow z zakresu automatyki przemystowej
W2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikow PLC
w3 potrafi zaprogramowa¢ panel operatorski HMI
U1 potrafi zaprojektowac i zaimplementowa¢ prosta aplikacj¢ HMI
U2 potrafi zaprogramowac¢ sterownik PLC
U3 U | |
K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa [l
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke [l
K3 0] (] []
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wilasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Gtogdw, 2011

2 Dzierzek K., Programowanie sterownikéw 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 GEOGOWIE

;

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Projekt przejsciowy I1

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia[Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalno$ciowy Jezyk wykiadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wtasna studenta 35 Praca wtasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejg¢tnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z r6znych zakresow techniki. Nabycie

umiejetnoséi i doswiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakatdach przemystowych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

projekt przejsciowy 1
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

W1 ma wiedzg z zakresu uktadoéw z zakresu automatyki przemystowej
w2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikéw PLC K W14 K W16 K W17
W3 potrafi zaprogramowac panel operatorski HMI

UmiejetnoSci
U1 potrafi zaprojektowac i zaimplementowac¢ prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprogramowac¢ sterownik PLC K U07 K Ull K U18
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 K K04 K K06
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat = LlczbaC godzin —
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 3
omowienie postepow prac- konsultacja probleméow 3
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2
opracowanie dokumentacji technicznej 4
prazentacja projektu 2
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat = LlczbaC godzin —
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 1
omowienie postepow prac- konsultacja probleméow 2
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 1
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA
Kod |Opis Eizra;:;n/ Projekty n‘:‘;‘:;:‘l‘;s:h
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 ma wiedz¢ z zakresu uktadow z zakresu automatyki przemystowe;j & & ]
W2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikéw PLC
W3 potrafi zaprogramowac panel operatorski HMI
U1l potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprogramowa¢ sterownik PLC
U3 l O O
K1  |rozumic wptyw dziatan inzynierskich na rozwéj cywilizacyjny spoteczenstwa O
K2  |rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke ]
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 15 9
2 Praca wtasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
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

Uzupehiajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Napedy elektryczne w robotyce i automatyce

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|V 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

Zapoznanie z napgdami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedow elektrycznych i oprogramowania dedykowanego dla uktadow
zrobotyzowanych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs elektrotechniki

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw
elektrycznych i elektronicznych

w2

ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

W3

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

K_Wo01 K W07 K_WI12

Umiejetnosci

U1

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

U2

potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod 1 narzgdzi shuzacych do rozwiazywania
prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé
wiasciwe metody i narzedzia

u3

K_U01 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

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

K2

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

K3

K_K01 K_K02




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C L
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 4
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 3 2
Budowa i zasada dziatania napgdow bezposrednich 3 4
Budowa i zasada dziatania uktadow falownikowych 3 2
Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napgdow w robotach 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W C L
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 2 2
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 2 2
Budowa i zasada dziatania napedéw bezposrednich 1 1
Budowa i zasada dziatania uktadow falownikowych 2 2
Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napgdow w robotach 2 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ %A
Kod OpiS Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody &4 & &4
wi probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy wynikow
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
W2 prawach, wielko$ciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
w3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagga¢ wnioski 1 formutowa¢ opinie
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wiasciwe metody i
narzedzia
U3 O O O
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 (] O U
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 Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napedu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,
2012
) Tunia, Henryk, Podstawy automatyki nape¢du elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i wyzszych
zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983
Uzupekniajaca
1 Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,
1977
2 Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztattnikowego. Warszawa : Pafist. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Budowa i badania manipulatoréw i robotéw

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr| VII Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 30 Laboratorium 18

Projekt 15 Projekt 9

Razem 75 Razem 45

Praca wiasna studenta 25 Praca wiasna studenta 55
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z podaswami budowy, badaf i analiz dziatania robotow przemystocych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podsatwy mechaniki i wytrzymatosci materiatow.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna normy dotyczace parametrow, charakterystyk i badan manipulatoréw robotow

W2 Zna zasady identyfikacji modelu dynamicznego manipulatora robota

w3 Zna metody i sprzet stosowane w badaniach robotéw

K_W09 K W11

Umiejetnosci

Potrafi opracowac plan eksperymentu obejmujacy: przebieg eksperymentu, podziat pracy i

ul odpowiedzialnosci migdzy uczestnikow zespotu oraz zakres opracowania wynikow
U2 Potrafi przeprowadgi(‘t ek§per¥ment i opracowac jego wyniki z komputerowych narzgdzi K U01 K U13 K Ul8
wspomagania prac inzynierskich
U3 Potrafi opracowac sprawozdanie z badan eksperymentalnych
Kompetencje spoleczne
K1 Potrafi wspotpracowaé w grupie respektujac podziat obowigzkow i odpowiedzialnosci
K2 K K01 K K06




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W L P
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatoréw robotéw Standardy dotyczace parametrow i 4 4 )
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspotczesnych robotow manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 8 8 4
Badania precyzji pozycjonowania, sprzet i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
. " J. N . 4 4 2
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach.
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatorow robotéw. Planowanie eksperymentu, 6 6 3
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikow badan, opracowanie sprawozdania z badan i prezentacja wynikow badan g 8 4
manipulatoréw robotow.
RAZEM 30 30 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W L P
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatorow robotéw Standardy dotyczace parametrow i
X 4 4 2
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspotczesnych robotow manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 4 4 2
Badania precyzji pozycjonowania, sprzet i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
. " C. N . 4 4 2
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach.
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatoréw robotéw. Planowanie eksperymentu, 5 5 1
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikéw badan, opracowanie sprawozdania z badan i prezentacja wynikéw badan 4 4 )
manipulatorow robotow.
RAZEM 18 18 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAEL.CENIA
Egzamin/ L.
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
] V] ]
W1 Zna normy dotyczace parametrow, charakterystyk i badan manipulatoréw robotow
W2 Zna zasady identyfikacji modelu dynamicznego manipulatora robota L] [
W3 Zna metody i sprzgt stosowane w badaniach robotow L
Ul Potrafi opracowa¢ plan eksperymentu obejmujacy: przebieg eksperymentu, podziat pracy i [l
odpowiedzialno$ci migdzy uczestnikow zespotu oraz zakres opracowania wynikow
U2 Potrafi przeprowadzi¢ eksperyment i opracowac jego wyniki z komputerowych narzgdzi wspomagania [ 7] ]
prac inzynierskich
U3 Potrafi opracowaé sprawozdanie z badan eksperymentalnych (] O
K1 Potrafi wspolpracowaé w grupie respektujac podziat obowiazkow i odpowiedzialno$ci 0
- m 0 0
K3 0] O 0
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 75 45
2 Praca wtlasna studenta 25 55
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

Janusz Wawrzecki. Teoria manipulatoréw. £6dz: Wydawnictwo Politechniki £6dzkiej. 2007r.

Tadeusz Szkodny. Podstawy robotyki. Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej 2012r.

Uzupelniajaca

Janusz Wawrzecki. Laboratorium teorii manipulatoréw. £.6dz: Wydawnictwo Politechniki L.odzkiej. 2001r. (IBUK-Academica)




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sterowanie robotow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢[Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 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

Zdobycie wiedzy i umiejgtnosci dotyczacych programowania i sterowania robotow przemystowych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Nie okreslono

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

— Zna wymagania stawiane systemowi programowania robota i trzy podstawowe poziomy

programowania robotéw przemystowych
W2 Zna wymagania stawiane jgzykowi programowania robotow K W12 K W16
W3 Zna sktadni¢ 1 semantyke¢ oraz zasady tworzenia zadan w jezyku prohramowania robotow

Umiejetnosci

U1 Potrafi pozyskiwa¢ informacje z dokumentacji robota i wykorzystywa¢ je do realizacji zadan

inzynierskich

- i K U01 K U18 K U19 K U20

U2 Potrafi przygotowac program manipulacyjnyc dla robota przemystowego w okreslonym K U22

jezyku programowania -
U3

Kompetencje spoleczne

K1 Potrafi wspotpracowa¢ w grupie z ustalonym podziatem zadan i odpowiedzialnosci
K2 K K02 K_K04
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L/P
Specyfika problerméw zwigzanych z jgzykami programowania robotow 1 2
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 5
niezawodno$¢ oprogramowania.
Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotow i programowania robotow. Typy 3 g
danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
Programowanie robotow przemystowych. Uktady wspotrzednych, definiowanie zmiennych pozycyjnych 4 6
robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztaczowej, transformacje wzgledne.
Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztaczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkoscei i 4 9
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektorig ciagla oraz z punktu do punktu.
15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Specyfika problermoéw zwigzanych z jezykami programowania robotow 1 1
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 1 3
niezawodnos$¢ oprogramowania.
Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotéw i programowania robotow. Typy ) 5
danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
Programowanie robotéw przemystowych. Uktady wspotrzgdnych, definiowanie zmiennych pozycyjnych 3 3
robota w przestrzeni kartezjanskiej 1 ztagczowej, transformacje wzgledne.
Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztaczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i ) 6
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektoria ciagla oraz z punktu do punktu.
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ ix
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Zna wymagania stawiane systemowi programowania robota i trzy podstawowe poziomy 4] L
programowania robotow przemystowych
W2 Zna wymagania stawiane jezykowi programowania robotow [
W3 Zna skiadnig i semantyke oraz zasady tworzenia zadan w jezyku prohramowania robotow 0] 0]
Ul Potrafi pozyskiwac informacje z dokumentacji robota i wykorzystywac je do realizacji zadan ]
inzynierskich
U2 Potrafi przygotowac program manipulacyjnyc dla robota przemystowego w okreslonym jezyku
programowania
U3 [ ] O
K1 Potrafi wspotpracowac w grupie z ustalonym podziatem zadan i odpowiedzialnosci L]
K2 L (] ]
K3 U OJ 0]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢é dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
2 Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5




LITERATURA

Podstawowa

Jozef Giergiel, Mariusz Giergiel, Krzysztof Kurc. Mechatroniczne projektowanie robotow inspekcyjnych. Rzeszow: Oficyna
Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej. 2010r.

Krzysztof Kurc. Mechatronika w projektowaniu robota. Rzeszow: Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej. 2010r.

Uzupelniajaca

Mariusz Giergiel, Zenon Hendzel, Wiestaw Zylski. Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych.
Warszawa: Wydawnictwo Naukowe PWN 2002r.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

;

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Systemy sterowania i monitorowania procesow przemyslowych

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy 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) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 45 Razem 27

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

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentéw z systemami SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition)
uksztattowanie podstawowych umiej¢tnosci w zakresie zrozumienia konieczno$ci implementacji systemow wizualizacji procesow
uksztattowanie elementarnych umiejg¢tnosci projektowania systemow wizualizacji proceéw z zastosowaniem WonderWare InTouch

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawy teorii sygnatéw i systemow dynamicznych, Podstawy regulacji automatycznej
Podstawowa wiedza i umiejg¢tno$ci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Rozumie potrzebg implementacji systemow wizualizacji procesow
w2 K_W16
W3
Umiejetnosci
U Potrafi okresli¢ sposob projektowania systemu wizualizacji procesow z zastosowaniem
Astraada HMI CFG
Posiada elementarne umiejg¢tnosci w zakresie implementacji systemow wizualizacji K_U18
U2 . . . . . .
procesow z wykorzystaniem paneli operatorskich Weintek i Siemens
U3 Potrafi samodzielnie zaprojektowac prosty system wizualizacji danego systemu
Kompetencje spoleczne
K1 ma $§wiadomos¢ koniecznosci stalego uzupetniania wiedzy poprzez dalsze ksztalcenie
specjslistyczne
K_ K03
K2
K3




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
W L P
‘Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1 1
Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1 1
Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 2 2 2
Programowanie skryptow 2 2 2
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 2 2 2
Implementacja trendow biezacych i historycznych 2 2 2
Alarmy: hierarchia i implementacja 2 2 2
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi 2 2 2
Przyktad zaawansowanego projektu 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
W L P
Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1 1
Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1 1
Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 1 1 1
Programowanie skryptow 1 1 1
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 1 1 1
Implementacja trendow biezacych i historycznych 1 1 1
Alarmy: hierarchia i implementacja 1 1 1
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi 1 1 1
Przyktad zaawansowanego projektu 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod (Opis E%’Z:al:;n/ Projekty nI:kzt:jv;’:i:ic;n
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Rozumie potrzebe implementacji systeméw wizualizacji procesow /] /] L]
w2 O L [
W3 O O O
Ul Potrafi okresli¢ sposob projektowania systemu wizualizacji proceséw z zastosowaniem Astraada HMI
CFG
Posiada elementarne umiejetnosci w zakresie implementacji systemow wizualizacji procesow z
u2 wykorzystaniem paneli operatorskich Weintek i Siemens
U3 Potrafi samodzielnie zaprojektowac prosty system wizualizacji danego systemu
K1 ma $wiadomo$¢ koniecznoscei statego uzupehiania wiedzy poprzez dalsze ksztalcenie specjslistyczne
K2 U] O O
K3 0 L L
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
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)

Chwytaki i narzedzia robotow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy 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 30 Laboratorium 18
Projekt projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wtasna studenta 105 Praca wtasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie przez studenta wiedzy o konstrukcjach i uktadach napgdowych oraz sensorycznych chwytakow i narzedzi robotow

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

wiedza z zakresu napgdow

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

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

w2

ma wiedzg¢ w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe
uktady napedowe i sensoryczne robotéw przemystowych, (2) ograniczenia zwiazane z
funkcjonowaniem robotow przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

W3

osiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i
robotyki

K_W09 K W11 K W17

UmiejetnoSci

U1

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formulowa¢ opinie

U2

postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i
oprogramowania

U3

K_U01 K _U04

Kompetencje spoleczne

K1

ma $§wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie ukladéw automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

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

K_K03 K_K04




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L/P
Charakterystyka efektorow robotéw przemystowych. 3 6
Rozwiazania konstrukcyjnych chwytakow. Mechanizmy chwytakow. 3 6
Chwytaki podci$nieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni. 3 6
Napedy chwytakow. Uktady sensoryczne chwytakow. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i magazyny. 3 6
Narzgdzia robotéw do realizacji operacji technologicznych. 3 6
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L/P
Charakterystyka efektorow robotéw przemystowych. 1 2
Rozwiazania konstrukcyjnych chwytakow. Mechanizmy chwytakow. 2 4
Chwytaki podci$nieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni. 2 4
Napedy chwytakow. Uktady sensoryczne chwytakow. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i magazyny. 2 4
Narzgdzia robotéw do realizacji operacji technologicznych. 2 4
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma elementarng wiedzg¢ dotyczacg mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak rowniez stosowanych &2 L L
W1 . . . .
w nich materiatach i sposobach ich doboru
ma wiedz¢ w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady ] [
w2 napgdowe i sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotow przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle
W3 osiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie Il O
U1 dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowaé je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie sig, czytanie ze O O
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i oprogramowania
U3 O] O O
v
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz [ [
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K2 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie [l Il
automatyka i robotyka
K3 O ] U
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
2 Praca wtasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
LITERATURA
Podstawowa

1 A. Morecki, J. Knapczyk “Podstawy robotyki — teoria i elementy manipulatoréw i robotéw” WNT 1996

2 J. Honczarenko, ,,Roboty przemystowe. Budowa i zastosowania”, WNT 2004

Uzupelniajaca

1 Heimann, W. Gerth. K. Popp, ,,Mechatronika: komponenty, metody, przyktady, PWN 2001







PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Nawigacja i lokalizacja robotow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia[Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Robotyka i Mechatronika

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|VII 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) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27

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

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z budowa i funkcjonowaniem opraz praktycznym wykorzystaniem systemow nawigacyjnych robotow mobilnych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Wiedza z zakresu podstaw robotyki i sterowania robotow

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna podstawy nawigacji, wyznaczania pozycji i orientacji w przestrzeni.

Student zna istot¢ wyznaczania pozycji za pomoca globalnych systemdéw nawigacji, ich
w2 mozliwosci i ograniczenia. K_Wo08 K_ W09 K_Wi1

K_W16

w3 Zna metody i algorytmu wyznaczania pozycji robotow mobilnych na podstawie odometrii i

przy wukorzystaniu systemow nawigacji pasywne;.

Umiejetnosci

Ul Potrafi stosowac rozne technologie okreslenia potozenia, metody minimalizacji btgdu i

kryteria wyboru sprzgtu.
Uz Pomgda um1eje;mosc1' pozwglamfe na reapzaq.@' systemu ?kresleme potozenia robota K U0l K UI8 K U22

mobilnego na zasadzie nawigacji zlizceniowej i odometrii. - - -
Us Potrafi zrealizowaé system potozenia korzystajacy z czyjnnikow typu IMU w przestrzeni

trojwymiatowe;j.

Kompetencje spoleczne

K1 Potrafi wspolpracowa¢ w grupie respektujac podziat obowiazkow i odpowiedzialnosci.
K2 K K01 K_KO05 K_KO06

K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat Bt
W L P
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 2 1
GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 4 1
Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 4 4 4
Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, zrédta btgdow i mozliwe sposoby ich 3 3 5
kompencacji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych rooboto kotowych 2 2 4
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat Bt
W L P
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 1 1 1
GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 1 1 1
Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 3 3 3
Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, zrédta btgdow i mozliwe sposoby ich ) ) )
kompencacji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych rooboto kotowych 2
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w nf)sc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéow ksztalcenia 70% 20% 10%
L . I . L L Ll
w1 Zna podstawy nawigacji, wyznaczania pozycji i orientacji w przestrzeni.
W2 Student zna istot¢ wyznaczania pozycji za pomoca globalnych systeméw nawigacji, ich mozliwosci i O
ograniczenia.
W3 Zna metody i algorytmu wyznaczania pozycji robotow mobilnych na podstawie odometrii i przy M
wukorzystaniu systemow nawigacji pasywnej.
Ul Potrafi stosowac r6zne technologie okreslenia potozenia, metody minimalizacji biedu i kryteria wyboru | 7]
sprzetu.
2 Posiada umiej¢tnosci pozwalajace na realizacjg systemu okreslenie polozenia robota mobilnego na [
U zasadzie nawigacji zlizceniowej i odometrii.
U3 P(?Fraﬁ Z}'ealizoyaé system polozenia korzystajacy z czyjnnikow typu IMU w przestrzeni
trojwymiatowe;.
K1 Potrafi wspoipracowac w grupie respektujac podziat obowiagzkéw 1 odpowiedzialnosci. O
K2 O O O
K3 O O O
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 Honczarenko J.: - Roboty Przemystowe WNT 2010

EXIT, Warszawa 2001

Dulgba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Akademicka Oficyna Wydawnicza

Uzupelniajaca

Springer, 2010

Buehler M., lagnemma K., Singh S. (Eds.), The DARPA Urban Challenge. Autonomous Vehicles in City Traffic, STAR Vol. 56,




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

N e . , . .
azwa przedmio Diagnostyka systemow automatyKi i robotyki

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Projekt Projekt
Razem 15 Razem 9
Praca wlasna studenta 35 Praca wlasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentow z podstawami teorii niezawodnos$ci w odniesieniu do systeméw ztozonych, w ktorych wystepuja manipulatory i roboty
zapoznanie studentow metodologia badania wtasnosci manipulatorow zgodnie z norma PN-EN 9283

zapoznanie studentow z podstawowymi technikami diagnostyki procesow

uksztattowanie wiedzy odnosnie technik (réwniez zdalnych) diagnostycznych manipulatoréw i robotow

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

wiedza z zakresu teorii sygnatow i systemow dynamicznych, sieci komputerowych, sztuczna inteligencja
przedmioty: Sieci komputerowe, Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych, Metody sztucznej inteligencji, Podstawy robotyki

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma podstawowa wiedzg¢ odno$nie stosowania teorii niezawodno$ci w systemach
W1 zbudowanych z manipulatoréw i robotéw; potrafi przedstawi¢ mechanizm oceny

niezawodnosci systemu na réznych poziomach dekompozycji.
w2 zna systemy monitorujace poprawnos$¢ funkcjonowania robotow i zrobotyzowanych linii K W08 K_W14 K W16

produkcyjnych

ma wiedz¢ odnos$nie przemystowych sieci transmisji danych i ich stosowania w procesach

zdalnej diagnostyki manipulatorow, robotéw i zrobotyzowanych linii produkcyjnych

Umiejetnosci

potrafi zdefiniowac i wyznaczy¢ podstawowe wskazniki niezawodno$ciowe zarowno dla
U1 ogolnego systemu ztozonego, jak dla manipulatora przemystowego zgodnie z norma PN-EN

9283

K_U13 K_U18 K_U20

Uz potrafi zdefiniowa¢ podstawowe techniki diagnostyczne i metody rozpoznawania stanu

robotoéw oraz ich elementow i weztow funkcjonalnych systemu ztozonego
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie koniecznos¢ ciaglego doksztalcania zwigzanego z rozwojem technologii i

opracowywaniem i publikowaniem nowych protokotéw, standardéw i norm

K K02 K_K03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W L P
Pojecia podstawowe diagnostyki, niezawodnosci i bezpieczefistwa systemow 3
Przemystowe standardy transmisji danych oparte o standard ProfiBus i ich zastosowanie w diagnostyce 4
systemow
Badania diagnostyczne manipulatorow zgodnie z normg PN-EN 9283 5
Bezpieczenstwo systemow przemystowych 3
RAZEM 15 0 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W L P
Pojecia podstawowe diagnostyki, niezawodnosci i bezpieczefistwa systemow 1
Przemystowe standardy transmisji danych oparte o standard ProfiBus i ich zastosowanie w diagnostyce 3
systemow
Badania diagnostyczne manipulatorow zgodnie z normg PN-EN 9283 3
Bezpieczenstwo systemow przemystowych 2
RAZEM 9 0 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ aa
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w nf)sc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 80% 0% 20%
ma podstawowa wiedze¢ odno$nie stosowania teorii niezawodnosci w systemach zbudowanych z L [ L
Wi manipulatoréw i robotow; potrafi przedstawi¢ mechanizm oceny niezawodnosci systemu na réznych
poziomach dekompozycji.
W2 zna systemy monitorujace poprawnos¢ funkcjonowania robotow i zrobotyzowanych linii [l
produkcyjnych
ma wiedzg odnosnie przemystowych sieci transmisji danych i ich stosowania w procesach zdalnej O
diagnostyki manipulatoréw, robotoéw i zrobotyzowanych linii produkcyjnych
1 potrafi zdefiniowac¢ i wyznaczy¢ podstawowe wskazniki niezawodno$ciowe zarowno dla ogdlnego O
U systemu ztozonego, jak dla manipulatora przemystowego zgodnie z norma PN-EN 9283
potrafi zdefiniowa¢ podstawowe techniki diagnostyczne i metody rozpoznawania stanu robotow oraz O
02 ich elementoéw i weztow funkcjonalnych systemu ztozonego
U3 O O O
rozumie konieczno$¢ ciagtego doksztalcania zwiagzanego z rozwojem technologii i opracowywaniem i |:|
K1 publikowaniem nowych protokotéw, standardow i norm
K2 O O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011
2 Systemy transmisji danych, Fryskowski B., Wydawnictwa Komunikacji i Laczno$ci, Warszawa, 2010
Uzupelniajaca
1 Patan K., Artificial neural networks for the modeling and fault diagnosis of technical processes, Springer, Berlin, 2008
2 Witczak M., Modelling and estimation strategies for fault diagnosis of non-linear systems, Springer, Berlin, 2006




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
% g

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(moduhu) Mechatronika
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|V 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, 95 Praca wiasna studenta 107
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie wiedzy w zakresie projektowania mechatronicznego uktadéw mechanicznych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs grafiki inzynierskiej i wytrzymato$ci materiatow

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
W2 ukleml'mkowanq na roz'wmzywz'm}e problemow, takich jak: (1) almallza i synteza'uk%adow K Wol K W16 K W22
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow - - -
elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwigzywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca
kinematyke i dynamike.
W3 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwa¢ 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 formutowac opinie
U2 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy K _U01 K_U05 K _U18
modeli systemow, zarowno cyfrowych i analogowych
U3 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z
wybrang specjalnoscia
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 potrafi wspoldziatac i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety K_K01 K_K06
shuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Liczba godzin
C L/P

Temat

Narzgdzia do projektowania mechatronicznego

Projektowanie mechatroniczne uktadéw elektronicznych

Narzgdzia informatyczne.

W

3

Projektowanie mechatroniczne uktadow mechanicznych 3
3

3

3

W | W W | WwW|w|~

Narzgdzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania
RAZEM 15 0 15

STUDIA NIESTACJONARNE

Liczba godzin

Temat
C L/P

Projektowanie mechatroniczne uktadéw mechanicznych

Projektowanie mechatroniczne uktadéw elektronicznych

W

Narzedzia do projektowania mechatronicznego 2
2

2

2

LSS 2 ISR B SR IS

Narzgdzia informatyczne.

—
—

Narzgdzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania
RAZEM 9 0 9

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ s
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci L U U
ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody ] O
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowanag na
W2 rozwiagzywanie problemoéw, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamike.
w3 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie O [l
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski 1 formutowa¢ opinie
2 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli O O
systemow, zaréwno cyfrowych i analogowych
U3 potra}ﬁ W)fkfn'zystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z wybrang O O
specjalnoscia
K1 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O O
K2 potrafi wspotdziatac i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety sthuzace O O
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wilasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1 Poradnik mechatronika Haberle Gregor, Haberle Heinz, Kilgus Roland

2 Mechatronika Komponenty, metody, przyktady Bodo Heimann,Wilfried Gerth,Karl Popp

Uzupelniajaca




