PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z01| 2 9 |ZO1] 2
15 |ZO1| 2 9 |ZO1]| 2
15 1Z201] 1 Z01| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wtasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
brak
CEL PRZEDMIOTU
Opanowanie zasad rysunku i zapisu konstrukcji. Poznanie podstaw cyklu projektowania i odtwarzania wyrobow.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1 - - — - K W16
Wi1.1 |rozurn1e zasady tworzenia dokumentacji rysunkowej wyrobu -
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
W2 zna podstawy obowigzujgce przy rzutowaniu przedmiotow oraz przekazywaniu informacjio | K W22
W2.1 A C
obszarach nie widocznych dla obiektow przestrzennych
Umiejetnosci
Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U1l Ul.1 [zna zasady dokonywania ktadow i przekrojow przedmiotow K U02
Ula potrafi opracowac zestawienie elementow budowy ztozonych obiektéw oraz przedstawié
" |informacje dotyczace zastosowanych materiatow
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U2 - - , — . - K U23
potrafi odrgcznie wykonac rysunki przedstawiajace podstawowe informacje o cechach -
U2.1 : .
konstrukcyjnych danego obiektu
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Przy pracy zespotowej potrafi dokona¢ podziatu zadan i prawidlowo realizuje prowadzac K Ko1
* |jednoczesnie state konsultacje z reszta zespotu w celu osiggnigcia zamierzonego celu




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 — . —— K _KO05
K2.1 W realizacji proj ek.tov&./ uwzglednia Wpiy\y wlasnych d.eC.yZﬂ Zarowno na pracg pozostatych -
czlonkow zespotu jak i na szeroko rozumiane otoczenie i srodowisko
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 |Rzutowanie prostokatne 4 3
2 |widoki, przekroje, ktady 4 3
3 [wymiarowanie, tolerancje, pasowania 4 2
4 |rysunki wykonawcze potaczen, watow 3 1
Cwiczenia 15 9
1 |Rzutowanie prostokgtne 4 3
2 [widoki, przekroje, ktady 4 3
3 [wymiarowanie, tolerancje, pasowania 4 2
4 |rysunki wykonawcze potaczen, walow 3 1
Projekt 15 9
1 |rysunek ztozeniowy reduktora 8 5
2 |rysunki wykonawcze elementow reduktora 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W22
Wiedzaléwiczenia
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W22
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zaj:(—;c%ach K U02
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U23
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1 Ul.1 1 prOJ:ekt 2 obserwaCJ:a studenta K U02
Ul.2 1|projekt 2|obserwacja studenta -
U2 U2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U23
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1|projekt | K_U23
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_KO05
Kompetencjeléwiczenia
K1 Ki1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K K05
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|obserwacja studenta K _KO01
K2 K2.1 1|obserwacja studenta K K05
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W22
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1 prOJ:ekt K 002
Ul.2 1|projekt B




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

Dobrzanski, Rysunek techniczny maszynowy - T., Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2009.

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

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

Uzupehiajaca

—

|Rysunek techniczny dla mechanikow, T. Lewandowski.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1202| 3 9 |z02] 3
15 1Z02| 1 9 |Z02] 1
15 1202] 1 702| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

zaliczony kurs Grafiki Inzynierskiej

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zasad rysunku 2D i zapisu konstrukcji wykonywanych w programie AutoCad. Poznanie podstaw cyklu
tworzenia rysunkowej dokumentacji wyrobu i zespolow maszynowych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Wi Posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci K W16
Wi.1 |zna zasady i filozofi¢ funkcjonowania programu AutoCad -
Ma podstawowa wiedzg w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
W2 - — . . - K W22
W2.1 |zna zasady tworzenia dokumentacji technicznej z zastosowaniem programu AutoCad -
Umiejetnosci
Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
Ul |inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych K U02
Ul.1 |P0traﬁ tworzy¢ dokumentacje techniczng z zastosowaniem programu AutoCad
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
U2 |inzynierskiej K U23
U2.1 |Potraﬁ postugiwac si¢ programem AutoCad do wykonywania rysunkow 2D
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Rozumie wptyw poprawnosci wykonywania dokumentacji i jej wplyw na zgodnosé K K01
" |konstrukcyjng wykonanego na jej podstawie wyrobu




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 - — , — , — K _KO05
K2.1 Rozumie wplyv.v poprawnosci wykonywz.mla dokumentacji projektowanej konstrukcji i jej -
wplyw na bezpieczenstwo dla uzytkownika
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Tworzenie warstw i rodzajow linii 4 3
2 |Wspoéhrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
3 [Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 4 2
4 |Tworzenie blokow i korzystanie z bibliotek obiektow 3 1
¢wiczenia 15 9
1 |Tworzenie warstw i rodzajow linii 4 3
2 [Wspotrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
3 [Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 4 2
4 |Tworzenie blokow i korzystanie z bibliotek obiektow 3 1
projekt 15 9
1 |[Tworzenie blokéw i korzystanie z bibliotek obiektow 8 5
2 |Wydruk i eksport do innych aplikacji 7 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|obserwacja studenta K W16
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|obserwacja studenta K W22
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U23
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K_KO05
Wiedzaléwiczenia
Wi WI1.1 | 1|praca semestralna | K_ W16
Umiejc;tnoéciléwiczenia
Ul Ul.1 1|praca semestralna K U02
U2 U2.1 1|praca semestralna K U23
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|praca semestralna K _Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna K K05
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W22
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_U02
U2 U2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _U23
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5




LITERATURA

Podstawowa

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

Uzupehiajaca

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

2 |Andrzej Pikon. AutoCAD 2020 PL, Gliwice 2019.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z03| 2 9 [zZ03] 2
15 |ZO3| 1 9 |Z0O3] 1
15 1203] 1 9 [ZO3] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Grafika inzynierska i AutoCad

CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W1

Wi1.1 |P0traﬁ budowac obiekty 3D i przeprowadzi¢ ich analiz¢ wytrzymalosciowsa

K_WI16

Ma podstawowa wiedze w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej

W2

W2.1 |P0traﬁ stosowac biblioteki gotowych podzespotow

K_W22

Umiejetnosci

U1

Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

K_U02

Ul.1 |P0traﬁ opracowa¢ animacj¢ montazu poszczegdlnych elementéw konstrukeji

U2 |inzynierskiej

Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki

K_U23

U2.1 | potrafi tworzy¢ dokumentacje dwuwymiarowa w oparciu o obiekt przestrzenny

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1

K1.1 |P0traﬁ organizowac prace zespotowa przy projektowaniu zadanej konstrukcji

K_KO01

K2

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

K_K05

K2.1 |J est Swiadomy odpowiedzialnosci konstruktora za bezpieczne uzytkowanie obiektu




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
wyklad 15 9
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 4 3
Wspohrzgdne wzglgdne bezwzglgdne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
Tworzenie elementow brytowych poprzez operacje obrotu profili wzgledem osi oraz omdéwienie
operacji modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementéw montazowych tj. 4 2
otwory gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w 3 |
zespole, wykrywanie kolizji miedzy elementami.
¢wiczenia 15 9
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 4 3
Wspohrzgdne wzglgdne bezwzglgdne 1 biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
Tworzenie elementow brytowych poprzez operacje obrotu profili wzgledem osi oraz omdéwienie
operacji modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementéw montazowych tj. 4 2
otwory gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w 3 |
zespole, wykrywanie kolizji miedzy elementami.
projekt 15 9
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w 2 5
zespole, wykrywanie kolizji mi¢dzy elementami.
Symulacje obcigzen i obliczenia wytrzymato$ciowe 7 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W22
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_U02
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _U23
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K05
Wiedza|Cwiczenia
W1 W1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W22
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U02
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U23
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_KO05
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W22
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U23
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K05




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

P. Pluciennik, Projektowanie elementéw maszyn z wykorzystaniem programu Autodesk Inventor,

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

Uzupelniajaca

Krzysiak Z., Modelowanie 3D w programie AutoCAD, Warszawa 2012

Pikon A., AutoCAD 2020 PL: pierwsze kroki, Gliwice 2019




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 2 9 E2 2
15 |ZO2| 2 9 1Z02| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
Zaliczenie analizy matematycznej, znajomos¢ fizyki na poziomie szkoty $redniej
CEL PRZEDMIOTU

Rozumienie i stosowanie podstawowych poje¢ z mechaniki 1 wytrzymatosci materiatow. Umiejetno$¢ rozwigzywania
podstawowych zadan z przedmiotu.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez stosowanych

w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

K_W09

Wi1.1 |ma wiedzg na temat parametréw charakteryzujacych materiaty konstrukcyjne

Umiejetnosci

U1l

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

K_U01

Ul.1 | potrafi interpretowac dane pozyskane z roznych zrodet

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

U2

potrafi interpretowa¢ zasady wytrzymato$ci materiatdéw w odniesieniu do funkcjonujacych

U2.1 ,
urzadzen

K_U03

U3

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

K_U18

U3.1 (potrafi wykorzysta¢ podstawowe rownania z zakresu wytrzymato$ci materiatow




Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
U4 narzedzia K U21
U4 potrafi powigza¢ zagadnienia wytrzymatos$ci materiatow z zagadnieniami z innych dziedzin
" |techniki
Kompetencje
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K1.1 |ma swiadomos¢ ciaglego doskonalenia zawodowego
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K2 — v . — . - - — K_Ko04
K2.1 ma s.wiladomosc kon'lecznos'm ] 'asne.go i pr'ecyzyjn'ego ermuiowanla zagadnien celem -
fatwiejszego komunikowania si¢ z innymi specjalistami
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K3 . p = T — - . — K_KO05
K3.1 jest thow do popularyzacji zasad wytrzymato$ci materiatdw w rozwigzywaniu zagadnien -
technicznych
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
| Elementy rachunku wektorowego w mechanice. Pojecia podstawowe z mechaniki: stopnie | |
swobody i wigzy ciala stalego. Podstawowe zasady mechaniki.
) Ptaski i przestrzenny uktad sit- warunki rownowagi, rownania rownowagi i ich rozwigzywanie. 4 )
Podstawy redukcji uktadu sit. Analiza statyczna belek i kratownic. Tarcie §lizgowe i toczne.
3 Dynamika punktu i ciata sztywnego. Zasady zachowania pedu i energii. Rownania ruch punktu 3 )
materialnego i ciata sztywnego. Ruch ztozony
4 Elementy teorii stanu naprezenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozciaganie, 4 )
$ciskanie, zginanie, $cinanie i skrecanie. Naprezenia dopuszczalne.
5 Analityczne metody obliczania ugigcia belek. Wyboczenie pretow. Uktady statycznie 3 )
niewyznaczalne.
Laboratorium 15 9
1 Elementy teorii stanu napr¢zenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozcigganie, 15 9
Sciskanie, zginanie, $cinanie i skr¢canie. Naprezenia dopuszczalne.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 [ Wil | 1[egzamin | K W09
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|projekt K_K02
K2 K2.1 1 [projekt K_Ko04
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
WiedzalLaboratorium
W1 WI1.1 | 1]aktywno$¢ na zajeciach | K_W09
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _U03
U3 U3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U4 U4.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K U21




KompetencjelLaboratorium

K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K02
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_Ko04
K3 K3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_KO05
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 |Wosz R., Mechanika i wytrzymatos¢ 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.

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | El 3 9 El 3
30 [zO1| 2 18 | ZO1| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

zaliczenie fizyki

CEL PRZEDMIOTU
Opanowanie podstaw elektrotechniki i elektroniki w zakresie umozliwiajagcym zrozumienie zasad dzialania uktadow urzadzen
elektrycznych i elektronicznych w automatyce.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

W1.1

W1.2

KOD | | EFEKT

w1 K_W07

Zna podstawowe prawa obwodow elektrycznych pradu statego i przemiennego.
Rozumie potrzebg opisu matematycznego obwodu elektrycznego
Ma og6lng wiedze na temat zastosowania uktadow elektrycznych w automatyce i robotyce.

W1.3

Umiejetnosci
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

U1l Posiada umiejetnosci projektowania prostych obwodow elektrycznych, dobiera¢ parametryi | K _U01
ocenia¢ jakos$¢ pracy uktadu.

Ul.2 |Potrafi zbudowac i uruchomic¢ prosty obwod pradu statego i przemiennego.

Ul.3 [Posiada umiejetno$ci modelowania uktadow elektrycznych.
Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
Potrafi zbudowac¢ i uruchomi¢ prosty uktad elektroniczny, dobiera¢ parametry i oceniaé

jako$¢ pracy uktadu.

Ul.1

U2 K_U09

U2.1




Kompetencje

K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole nad budowaniem i projektowaniem uktadu elektrycznego -
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 [Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zrodla energii, energia, moc 3 1
2 [Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu stalego. Prad zmienny i przemienny. 3 2
3 [Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 3 2
4 Budowa i wlasnosci ztgcza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa ztgcza p- n. Diody 3 5
prostownicze, Zenera, pojemnosciowe, tuneclowe, Schottky’ ego i laserowe.
5 |Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 3 2
laboratorium 30 18
1 [Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zzrodta energii, energia, moc 6 4
2 |Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu statego. Prad zmienny i przemienny. 6 4
3 [Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 6 4
4 Budowa i wlasnosci ztgcza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa zlacza p- n. Diody 6 )
prostownicze, Zenera, pojemnosciowe, tunelowe, Schottky’ ego i laserowe.
5 |Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi | Ljcgzamin —
w1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K Wo7
W1.2 1|egzamin 2|kolokwium -
W1.3 1|egzamin 2|kolokwium
UmiejetnoécilWyklad
ULL 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K Uo1
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium -
U1.3 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium | 3|aktywnoéc' na zajeciach | K_U09
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
WiedzalLaboratorium
1|kolokwium
Wi1.1 — — -
Wi 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Wo7
W1.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul.1 1|kolokwium | 2|aktywnos'c' na zajeciach
U1 Ul.2 1|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U09
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1]aktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko1
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

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

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

Uzupelniajaca

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 2 9 E2 2
15 1202| 2 9 [z02] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 70 Praca wtlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
kurs fizyki
CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien podstawowych pomiarow wielkos$ci elektrycznych i nieelektrycznych metodami elektrycznymi
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wplyw tych czynnikéw na mozliwosc
utrzymania systemow i obiektéw typowych dla studiowanego kierunku studiow

W1 W1.1 |Zna dziatanie, zastosowanie miernikow analogowych i cyfrowych K W08
W1.2 |Zna algorytm wyznaczania doktadnosci miernika i metody pomiarowe;j.
W1.3 |Wie na czym polega pomiar wielkos$ci nieelektrycznej metodami elektrycznymi
W1.4 |Zna strukture i wlasciwosci rozproszonego uktadu pomiarowego.
Umiejetnosci
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
pomiardw, (3) okresli¢ btedy i niepewnosci pomiaréw

U1 Potrafi dobra¢ przyrzad oraz metode pomiarowa ze wzgledu na jej doktadnosc i
1 ) funkcjonalnos$¢ - pomiar rezystancji, mocy, pojemnosci i indukcyjnosci. K U10
v Potrafi postugiwac si¢ przyrzagdami pomiarowymi - pomiar wielkosci elektrycznych i -
Ul1.2 |[nieelektrycznych. Wyniki archiwizowac¢, analizowacé, przedstawia¢ w roéznej formie:

liczbowej, graficznej.

U1.3 [Stosuje technike mikroprocesorowg w pomiarach napre¢zenia, temperatury, ci$nienia.

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle
U2 U2.1 [Stosuje ochrong przeciwporazeniowg podczas eksploatacji urzadzen elektrycznych K U20
U2.2 [Przestrzega zasady bezpieczenstwa wskazane w instrukcji przyrzadu pomiarowego.




Kompetencje

K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole nad budowaniem i projektowaniem uktadu pomiarowego. -
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 [Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 3 2
2 [Pomiary napie¢ i pradow statych, zmiennych i przemiennych. 4 2
3 Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 3 )
4 |Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 1 1
5 |Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi 4 2
laboratorium 15 9
1 [Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 2 1
2 |Pomiary napig¢ i pradow stalych, zmiennych i przemiennych. 4 2
3 Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 4 3
4 |Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 2 1
5 |Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi | Ljcgzamin —
2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach
W1 W1.2 1|egzamin 2|kolokwium K W08
W1.3 1|egzamin 2|kolokwium
W1.4 1|egzamin 2|kolokwium
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul.1 1|egzamin | 2|aktywnoéc’ na zajgciach
Ul Ul.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U10
Ul.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
v2 U2.1 1|egzamin _ 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
U2.2 1|aktywno$¢ na zajeciach -
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 | llaktywnoéé na zaj¢ciach | K _Ko1
WiedzalLaboratorium
Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
wi W1.2 1|praca semestralna 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K W08
W1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W1.4 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U1l Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U10
U1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studejntzfl K U20
U2.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | llaktywnoéé na zaj¢ciach | K _Ko1
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

Chwaleba A.: Metrologia elektryczna, WN-T, Warszawa, 2010

Piotrowski J.; Podstawy miernictwa, WN-T, Warszawa, 2002

Uzupelniajaca

Parchanski, J.; Miernictwo elektryczne i elektroniczne, WSiP, Warszawa, 2007

Nawrocki W.; Rozproszone systemy pomiarowe, WKik,, Warszawa, 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i robotyka

Specjalnosé

Modut ksztatcenia

Kierunkowy

Jezyk wyktadowy

polski

Semestr

3

Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

15 | ZO3| 2

9 [z0O3| 2

15 | ZO3| 2

9 [zO3| 2

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyklad

15

Wyktad

9

Laboratorium

15

Laboratorium

9

Razem

30

Razem

18

Praca wlasna studenta

70

Praca wlasna studenta

82

Razem

100

Razem

100

ECTS

4

ECTS

WYMAGANIA WSTEPNE

zasady fizyki

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien zastosowania techniki cyfrowej i mikroprocesorowej w uktadach automatyki.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma podstawowg wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz

programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu. Potrafi wykorzysta¢ tg wiedze w zakresie

studiowanego kierunku studiow

W1

W1.1 |Znarodzaje systemOw operacyjnych i zna zasady ich instalowania.

K_W05

W1.2 |Zna zasadnicze cechy i ro6znice miedzy niskim a wysokim poziomem jezyka

Ma podstawowa wiedze z zakresu techniki cyfrowej i projektowania uktadow

WI.3 kombinacyjnych oraz sekwencyjnych.

Umiejetnosci

Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzagdzenia sieci

komputerowe;j

U1

Ul.1 o . T
przerzutniki, czasomierze oraz liczniki.

Potrafi dokona¢ analizy i syntezy uktadu cyfrowego zawierajgcego bramki logiczne,

K_U07

Ul.2 . . .
uproszczania funkcji logicznej.

Potrafi projektowac uktady sterowania kombinacyjnego. Stosuje tablice Karnaugha do

Ul.3 [Potrafi zainstalowac system operacyjny i urzadzenia peryferyjne.

Potrafi pisa¢ proste programy w jezykach niskiego i wysokiego poziomu oraz analizowac i
konfigurowa¢ wybrane systemy operacyjne

U2

U2.1

arytmetyczne - kalkulator, skrzyzowanie drog - sygnalizacja $wietlna

Potrafi pisa¢ proste programy w jezyku asembler oraz w jezyku wyzszego rzedu: operacje

K_U08




Kompetencje

Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K11 Ma $§wiadomo$¢ postepu technicznego - jak nasze zycie codzienne uzaleznione jest od -
elektroniki cyfrowe;j.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 4 2
5 Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych 5 3
struktur logicznych.
3 [Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 2 1
4 Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programow. Programowanie ) )
uktadéw mikroprocesorowych
5 |Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesorow sygnatowych. 2 1
laboratorium 15 9
1 |Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 2 2
5 Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych 3 )
struktur logicznych.
3 [Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 2 2
4 Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programéw. Programowanie 6 )
uktadéw mikroprocesorowych
5 |Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesorow sygnatowych. 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
W1 Wi1.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W05
W1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
Umiejt;tnoécilWyklad
U1 1|kolokwium
U1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K U07
Ul.2 1|kolokwium 2|projekt -
Ul.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1{kolokwium 2|projekt | 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U08
KompetencjelWyklad
K1 KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K02
WiedzalLaboratorium
Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
W1 W1.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W05
W1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U1 Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U07
Ul.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U08
KompetencjelLaboratorium
K1 KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K02
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

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

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

Uzupelniajaca

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
30 | E3 3 18 | E3 3
15 |ZO3| 2 9 |Z0O3| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow regulacji automatycznej. Uksztaltowanie wsrod
studentow wskaznikow jakos$ci regulacji. Pozyskanie umieje¢tnosci doboru regulatorow oraz metod ich strojenia.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i
magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowa wiedze z
zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego kierunku studiow

K_W03

Wi1.1 |Zna pojecie stabilnosci, obserwowalnosci i sterowalnosci uktadow fizycznych.

Ma wiedze o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw regulacji automatycznej: (1) rozumie
koniecznos$¢ konstruowania opisu matematycznego systemu dla potrzeb projektowania uktadow
regulacji, (2) posiada podstawowa wiedze w zakresie metod projektowania uktadow regulacji, (3) ma
elementarng wiedzg zwigzang ze sterowaniem systemami dyskretnymi i cigglymi

W2 w21

Rozumie potrzebg opisu matematycznego uktadow automatyki oraz projektowania uktadow
regulacji na podstawie postawionych kryteriow jako$ciowych.

K_WI10

W2.2 Lo
strojenia

Ma ogdlng wiedzg dotyczacg regulatorow liniowych, w tym regulatoréw PID oraz metod ich

W2.3

Posiada elementarng wiedz¢ w zakresie projektowania uktadow regulacji automatycznej w
dziedzinie czasu i czestotliwosci




Umiejetnosci

U1

Potrafi zastosowac elementarne techniki projektowania regulatoréw i dokonaé oceny jakosci ich
funkcjonowania

Ul.1

Posiada umiejetnos¢ modelowania uktadow dynamicznych

Ul.2

Potrafi wykorzysta¢ nowoczesne narzgdzia do projektowania uktadow regulacji
automatycznej

K _U12

U1.3

Posiada umiejetnosci projektowania oraz oceny jako$ci pracy uktadow regulacji
automatycznej

U2

Potrafi stosowa¢ nowoczesne programowe narzedzia inzynierskie, np. Matlab Control System Toolbox
oraz Simulink, w zadaniach projektowania ukladow regulacji automatycznej

U2.1

Potrafi zbudowac i nastroi¢ regulator PID z wykorzystaniem metody "Autotune" w
Simulinku.

K_U16

Kompetencje

K1

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1.1

Potrafi pracowaé w zespole nad zlozonym zadaniem projektowania uktadu regulacji
automatycznej

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

=
(9}

Wyklad

(73]
(=]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Modelowanie matematyczne uktadow dynamicznych, schematy strukturalne

Transmitancja operatorowa uktadow automatyki. Linearyzacja

Transmitancja uchybowa. Uchyb w stanie ustalonym

N|h|WlN]—

Podstawowe wskazniki jakosSci regulacji. Kompensatory opdzniajace i wyprzedzajace faze

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

Projektowanie uktadow regulacji w dziedzinie czg¢stotliwo$ci, metoda linii pierwiastkowych

[} RN ENe )

Stabilnos¢ uktadow regulacji automatycznej

BN N N B N BB

Laboratorium

(U
()]

Srodowisko MATLAB-Simulink

Schematy blokowe

Modelowanie uktadow dynamicznych w srodowisku MATLABSimulink

Analiza podstawowych cztonow dynamicznych

Projektowanie uktadow regulacji metoda analityczng

Analiza uchybu regulacji w stanie ustalonym. Dobor struktury regulatora

Projektowanie uktadow regulacji metoda linii pierwiatkowych

Strojenie regulatora PID

Neo) fool ENE Ko R, JEE RUSH | (O N

Zastosowanie narzedzia SISO TOOL do projektowania uktadéw regulacji

N[NNI == —

— === === == Rr] N NN

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza|Wyklad

W1

Wi1.1

egzamin

K_W03

W2

Ww2.1

egzamin

W2.2

egzamin

K_W10

W23

—_—l ===

egzamin

Umiej gtnoécilWyklad

U1l

Ul.1

egzamin

Ul.2

egzamin

K_U12

Ul.3

egzamin

U2

U2.1

—_—l—_——=—

egzamin

K_Ul6

Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1

| vl |

1[kolokwium | 2|aktywnos¢ na zajeciach |  3|obserwacja studenta

| K _Ul6

KompetencjelWyklad

K1

| K11 |

1 | egzamin

| K_Ko1




WiedzalLaboratorium

W1 W1.1 1|kolokwium | 2|aktywno$¢ na zajeciach |  3|obserwacja studenta K W03
1|kolokwium
Ww2.1 — — -
2|aktywnos$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
w2 . " — K _W10
W2.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W23 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejgtnoécilLaboratorium
1|kolokwium
Ul.1 — — -
2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
Ul . — — K U12
Ul.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1|kolokwium | 2|aktywnoéc’ na zaj¢ciach | 3|obserwacja studenta | K K01
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

Kowal J. Podstawy automatyki. Krakow : AGH. Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, 2006.

Kaczorek T., Dzielinski A., Dabrowski W., Lopatka R., Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa, 2006.

Brzozka J., Dorobezynski L., Matlab: srodowisko obliczen naukowo-technicznych, Warszawa : "Mikom", 2008.

Uzupelniajaca

—

|Dorf R., Bishop R., Modern control systems, Prentice Hall, New Jersey, 2011.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 2 9 E2 2
15 |ZO2| 2 9 1Z02| 2
15 1202] 1 702| 1

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 80 Praca wtlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Ma wiedze w zakresie matematyki, niezb¢dng do formutowania i rozwigzywania zadan wystgpujacych w automatyce i
robotyce, podstawowa wiedzg¢ z zakresu mechaniki, wytrzymatosci materiatow.

CEL PRZEDMIOTU
Celem jest zapoznanie studentow z podstawowymi metodami opisu polozenia i orientacji bryt sztywnych, kinematyki i
dynamiki manipulatoréw stanowigcych obiekt sterowania, planowania i sterowania ruchem.W ramach wyktadow
przedstawiane sg rowniez zagadnienia zwigzane ze sterowaniem pod katem zastosowan przemystowych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napgdowe i sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

Wi Zna podstawowe sktadowe budowy manipulatora przemystowego (w tym serwomechanizmy), e

W1.1 |rodzaje napedoéw (elektryczne, hydrauliczne, pneumatyczne). Potrafi napisa¢ prosty program
automatyczny dla robota przemystowego.

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

w2 W21 Zna najpopularniejszych producentow manipulatoréw i zna potrafi okresli¢ mozliwosci K W17

" |zastosowania robotow do celu automatyzacji procesu.




Umiejetnosci

Potrafi rozwigzywaé podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacjg robotéw przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatoréw przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykow i1 sposobow programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

ut Potrafi rozwigzan zadanie kinematyki prostej i odwrotnej do okreslenia potozenia koncowki b
roboczej robota. Potrafi identyfikowaé i rozwigzywac problemy zwigzane z bezpieczenstwem
UL robotdw, takie jak ryzyko zwigzane z ruchem robota, awarie sprzetu, szkody wyrzadzone
przez robota itp.
Kompetencje
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 Rozumie konieczno$¢ wprowadzania elementéw automatyki i robotyki, takich jak K _Ko02
K1.1 [manipulator przemystowy lub cobot, w celu automatyzacji procesu a co za tym idzie
zwigkszenie wydajnosci produkcji.
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K2 Rozumie znaczenie przetomowych wydarzen w dziedzinie i ich efekt na biezgcy rozwoj K K04
K2.1 [technologii - np. ladowanie sondy na Marsie, wysylanie rakiet w kosmos i ich powr6t na
platformy na ocenie.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 2 1
2 |Przestrzenie manipulatorow 2 1
3 [Chwytaki stosowane w robotyce 2 1
4 |Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych 2 1
5 |Zadanie proste mamipulatorow 2 1
6 [Zadanie odwrotne manipulatorow 2 1
7 [Réwnania dynamiki manipulatoréw 1 1
8 [Modelowanie robotow 1 1
9 [Uktady zewnetrzne stosowane w robotyce 1 1
laboratorium 15 9
1 |Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 2 1
2 |Przestrzenie manipulatorow 2 1
3 [Chwytaki stosowane w robotyce 2 1
4 |Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych 2 1
5 |Zadanie proste mamipulatorow 2 1
6 [Zadanie odwrotne manipulatorow 2 1
7 [Réwnania dynamiki manipulatoréw 1 1
8 [Modelowanie robotow 1 1
9 [Uktady zewnetrzne stosowane w robotyce 1 1
projekt 15 9
1 |Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 2 1
2 |Przestrzenie manipulatorow 2 1
3 [Chwytaki stosowane w robotyce 2 1
4 |Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych 2 1
5 |Zadanie proste mamipulatorow 2 1
6 [Zadanie odwrotne manipulatorow 2 1
7 [Réwnania dynamiki manipulatoréw 1 1
8 [Modelowanie robotow 1 1
9 [Uktady zewnetrzne stosowane w robotyce 1 1




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K W11
W2 W2.1 1|egzamin K W17
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 llegzamin | K U13
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_K02
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_Ko04
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium K_Wi11
W2 Ww2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K W17
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|kolokwium | K_U13
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K02
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K04
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W11
W2 W2.1 1|projekt K W17
Umiejt;tnoécilProjekt
Ul Ul.1 1|projekt | K U13
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt K_K02
K2 K2.1 1 [projekt K K04
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

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

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

Uzupehiajaca

—

|M0recki A.: Podstawy robotyki, WNT, Warszawa, 2000




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1ZO3| 2 9 |ZO3| 2
15 1Z03] 1 9 |Z0O3| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 45 Praca wtlasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Pojegcia: Programowanie strukturalne, programowanie obiektowe, systemy operacyjne, sterowniki PLC

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studenta z podstawami projektowania i programowania systemow czasu rzeczywistego w automatyce i robotyce,
w systemach produkcyjnych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowa wiedzg w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu. Potrafi wykorzystac tg wiedzg w zakresie
studiowanego kierunku studiow

K_W05

Potrafi analizowa¢ dziatanie systemu operacyjnego, pisa¢ programy w j. Assembler i np.

WLL D on

W2

Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzgdowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajgcych weryfikacje
funkcjonowania uktadéw sterowania

K_WI12

Potrafi tworzy¢ kompletne aplikacje na sterowniki PLC za pomoca dedykowanego
W2.1 |oprogramowania, testowac je za pomocg programéw do symulacji i programow do symulacji
instalacji przemystowych np. Factory /O

W3

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

Potrafi taczy¢ wiedze i umiejetnosci z wielu przedmiotow w celu syntezy specjalistycznego

Wil zasobu w zakresie wybranej specjalnosci

K_WI16

Umiejetnosci

U1

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

K_U02

Ul.1 [Sprawnie przygotowuje i prowadzi prezentacje




Potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow
logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykéw umozliwiajacych opis
w funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania = il
U1 Wykonuje projekt aplikacji przemystowej, dobiera sprzet, uktady sterujace i oprogramowanie,
testuje projekt
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U3 - — —— — - p — K U18
U3l Sprawnie postuguje si¢ wiedza i umiejetnosciami w zakresie zadan typowych i nietypowych -
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi zastosowac w praktyce zasady obowigzujace w zespole, akceptuje je, potrafi zajac K _Ko1
) okreslong pozycje w zespole.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu 1 1
automatyki, typu real time
, Wielozadaniowe, wspolbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 4 5
synchronizacja zadan
3 Problem szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 4 5
zadan, inwersja prirytetow
4 |Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp.. 3 2
5 |Programowanie sterownikow PLC 3 2
laboratorium 15 9
| System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu | |
automatyki, typu real time
5 Wielozadaniowe, wspotbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 4 )
synchronizacja zadan
3 Problem szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 4 )
zadan, inwersja prirytetow
4 |Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp.. 3 2
5 |Programowanie sterownikow PLC 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W05
w2 w21 1|kolokwium K W12
W3 W3.1 1|kolokwium K W16
Umiejetnosci| Wyklad
U1 Ul.1 1|projekt K_U02
U2 U2.1 1|projekt K U14
U3 U3.1 1|projekt K U18
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|test jednokrotnego lub wielokrotnego wyboru K W05
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna K W12
W3 W3.1 1|projekt K W16
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|praca semestralna K _U02
U2 U2.1 1|projekt K Ul4
U3 U3.1 1|praca semestralna K U18




KompetencjelLaboratorium

K1 KI1.1 | 1fobserwacja studenta | K_K01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

1 |Majdzik. P. :Programowanie wspotbiezne. Systemy czasu rzeczywistego, Helion, Gliwice, 2013

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

Uzupelniajaca

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

2 |Krzysztof Sacha. Systemy czasu rzeczywistego




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z205] 0,5 9 [ZOS5] 0,5
15 | ZOs5| 0,5 9 1Z0O5] 0,5
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtasna studenta 5 Praca wtasna studenta 17
Razem 35 Razem 35
ECTS 1 ECTS 1
WYMAGANIA WSTEPNE
kurs grafiki inzynierskiej
CEL PRZEDMIOTU
Umiejetnos¢ prawidtowego tworzenia i odczytywania rysunku technicznego. Zasady przygotowania dokumentacji
technicznej. Opracowanie dokumentacji technicznej zadanego detalu z wykorzystniem technologii CAD
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1 W11 swiadomie stosuje metody komputerowe do usprawniania pracy nad realizacjg projektow K W16
" |wykorzystujac mozliwosci programu AutoCad i Inventor
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
W2 W2.1 |wykorzystuje program AutoCad do tworzenia modeli 2D K W22
W2.2 |Wykorzystuje program Inventor do tworzenia modeli 3D -
W2.3 |Tworzy ztozenia zespotdw czgsci maszyn
UmiejetnoSci
Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
ut U11 Tworzy dokumentacj¢ zadanego wyrobu w postaci rysunkéw wykonawczych i ztozeniowych K_U02
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U2 U1 potrafi przenosi¢ modele 2D z programu AutoCad do programu Inventor i wykorzystywac ich | K _U23
" |geometrie do tworzenia modeli 3D
U2.2 |[potrafi wizualizowac ruch zespotu w programie Inventor
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 [potrafi sterowaé praca zespotu w celu osiggni¢cia optymalnego rozwigzania -




Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K_K02

K2.1 | potrafi wskaza¢ wptyw automatyki i robotyki na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstw

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

K3 K3.1 [Wykonuje samodzielnie zlecone zadania w sposdb zgodny z przyjetymi normami

K_K06

Potrafi wykonywa¢ zadania we wspolpracy z zespotem w sposob umozliwiajacy szybkie

K3.2 implementowanie wykonanych zadan do projektu

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

W
(=)

[
=]

o
9]

Cwiczenia

Rozwdj narzedzi komputerowych

Korzys$ci wspomagania komputerowego

Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny

Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicOw na plaszczyznie

Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania

Wiezy geometryczne

Naktadanie wigzéw wymiarowych i wymiarowanie szkicu

Kopiowanie elementow, tworzenie odbi¢ lustrzanych

Nol Kolol BN Ko N RO JNNg RUSH § (O 3 B
[l el Hll NOX I NG 0 NS} [ \O 3 I (O J\S)

Przygotowanie dokumentacji technicznej dla wybranego detalu. (P)

(U
)]

Laboratorium

Rozwdj narzedzi komputerowych

Korzys$ci wspomagania komputerowego

Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny

Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicOw na plaszczyznie

Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania

Wiezy geometryczne

Naktadanie wigzéw wymiarowych i wymiarowanie szkicu

Kopiowanie elementow, tworzenie odbi¢ lustrzanych

Nol Kolol BN Ko W RO, JNENg RUSH § (O N Foon
[l el Hll NON I NG 0 NS} [\ 3 I (O J\S)

Przygotowanie dokuemntacji technicznej dla wybranego detalu. (P)

— = === === ]=|C|=]=]|=|~<]|=]=]=|~]|~=]©

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS

| EFEKT

Wiedzal Cwiczenia

W1 Wi1.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K_WI16

W2.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

W2 W2.2 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K W22

—_——_——_ =

W2.3 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

Umiej etnoéci| Cwiczenia

U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|obserwacja studenta

K_U02

U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

U2.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

K_U23

Kompetencje|Cwiczenia

K1 K1.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K_KO01

K2 K2.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K_K02

K3.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K3

—_—l—_——

K3.2 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

K_K06

WiedzalLaboratorium

W1 Wi1.1 aktywnos¢ na zajgciach

K W16

W2.1 praca semestralna

w2 W2.2 praca semestralna

K_W22

—_—l—=—=—

W23 praca semestralna




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1l Ul.1 1|praca semestralna | 2|aktywnos’c’ na zajgciach | 3|0bserwacja studenta K U02
U2 U2.1 1|praca semestraln'a . K U23
U2.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko1
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K06
K3.2 1|praca semestralna -
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 5 17
Suma 35 35
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

B. Wysoglad , Wybrane zagadnienia komputerowego wspomagania projektowania , Raciborz : Wydawnictwo
Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej , 2018

A. Jaskulski, Autodesk Inventor 2020 PL/2020 : podstawy metodyki projektowania : wersja polska i angielska

Uzupelniajaca

Andrzej Jaskulski ,,Autodesk Inventor Professional 2018PL /2018+/Fusion 360: metodyka projektowania”,
Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E3 3 9 E3 3
30 | ZO3| 2 18 |ZO3| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 80 Praca wtlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci z zakresu ukladow sterowania. Podstawy elektrotechniki

CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma podstawowa wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

W1

W1.1 |Zasob wiedzy pozwala na dziatanie zgodne z etyka zawodu inzyniera

K_WI8

W1.2 |Potrafi programowac sterowniki PLC zgodnie z obowigzujacymi normami - [EC 61131

W2

Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

K_W19

W2.1 |Stosuje przepisy o ochronie wlasnosci intelektualnej

UmiejetnoSci

U1

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

K_U01

Potrafi aktualizowaé swoja wiedze, korzystac z technicznych, firmowych zasoboéw wiedzy i

Ul.1 .
oprogramowania

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1

Potrafi zajac¢ okreslong rolg w zespole, zna, akceptuje i stosuje zasady obowigzujace w

K1.1
zespole

K_KO01




Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
= jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki i T
K2.1 Ciagle doskonali si¢ uczestniczac w kursach, szkoleniach, korzysta z najnowszych typow
oprogramowania narzedziowego
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okres$lonego przez siebie lub innych zadania
K3 K31 Stosuje w praktyce zasady pracy grupowej, rozumie cele grupy, akceptuje procedury i swoja LA
role w grupie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 1
2 |Jezyki programowania PLC 2 1
3 [Budowa sterownikow PLC 2 1
4 |Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 2 1
5 |Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 1
6 |Sensory dla uktadow PLC 2 1
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 1
8 |Operacje matematyczne w sterowniku PLC 1 1
9 |Systemy SCADA 1 1
laboratorium 30 18
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 4 2
2 |Jezyki programowania PLC 4 2
3 [Budowa sterownikow PLC 4 2
4 |Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 4 2
5 |Instalacja sterownikéw w uktadach mechatronicznych 4 2
6 |Sensory dla uktadow PLC 4 2
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 2 2
8 |Operacje matematyczne w sterowniku PLC 2 2
9 |Systemy SCADA 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
wi W1.1 1 egzam%n K W18
W1.2 1|egzamin -
W2 W2.1 1|egzamin K W19
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul ULl | 1|kolokwium | K_U01
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|praca semestralna K K01
K2 K2.1 1 projekt K K03
K3 K3.1 1|obserwacja studenta K Ko06
Wiedza|Laboratorium
wi W1.1 1 pra?a semestralna K Wi8
W1.2 1|projekt -
W2 W2.1 1|projekt K W19
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul ULl | 1]projekt | K_U01
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna K K01
K2 K2.1 1 projekt K K03
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K Ko06




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

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

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

Legierski, T., Programowanie sterownikow PLC, Gliwice 1998

Uzupelniajaca

Kasprzyk, Jerzy. Programowanie sterownikdéw przemystowych, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2006

Satat Robert, Wstep do programowania sterownikow PLC, Wydawnictwa Komunikacji i Lac , 2010




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z05] 3 9 |ZO5] 3
30 [ ZOs| 2 18 | ZOs5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania. Umiejetnosé
tworzenia prostych programow w jezyku LAD

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos$¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Umiejetnos$¢ programowania w jezykach LAD, FBD, GRAPH oraz
SCL. Umigjetno$¢ korzystania z programéw symulacyjnych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZE

DMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

K_WI8

Wi1.1 |Rozumie catosciowo dziatalno$¢ inzynierskg w spoteczenstwie

W2

Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

K_W19

W2.1 |Stosuje w praktyce zasady ochrony wiasnos$ci intelektualne;j

UmiejetnoSci

U1

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

K_U01

Ul.1

Ciagle pozyskuje informacje korzystajac z portali specjalistycznych i1 innych srodkow
przekazu informacji

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

Kl K1.1

Ponosi odpowiedzialnos¢ za wykonang prace

K_KO1




Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
= jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki i T
K2.1 Ciagle doskonali si¢ uczestniczac w kursach, szkoleniach oraz korzystajac ze zrodet
) internetowych 1 literatury
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K3 . — ; ; — . — p K K06
K31 Aktywnw pracuje i wspotpracuje w zespole, akceptuje jego zasady i przyjmuje okreslong -
pozycje w grupie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 1
2 |Jezyki programowania PLC 2 1
3 [Budowa sterownikow PLC 2 1
4 |Uktady zewnetrzne wspotpracujace z PLC 2 1
5 |Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 1
6 |Sensory dla uktadow PLC 2 1
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 1
8 |Sterowanie wieloosiowe 1 1
9 |Systemy SCADA 1 1
Laboratorium 30 18
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 4 2
2 |Jezyki programowania PLC 4 2
3 [Budowa sterownikow PLC 4 2
4 |Uktady zewngtrzne wspotpracujace z PLC 4 2
5 |Instalacja sterownikéw w uktadach mechatronicznych 4 2
6 |Sensory dla uktadow PLC 4 2
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 2 2
8 |Sterowanie wieloosiowe 2 2
9 |Systemy SCADA 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K_W18
w2 w21 1|kolokwium K W19
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1[kolokwium | K_Uo01
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1 [projekt K K01
K2 K2.1 1|projekt K _KO03
K3 K3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _ K06
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt | 2|0bserwacja studenta K W18
W2 W2.1 1|projekt K W19
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|projekt | K_U01
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1|praca semestralna | 2|aktywnoéc’ na zajgciach K Ko01
K2 K2.1 1|projekt K _KO03
K3 K3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _ K06




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna 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 sterownikow PLC, Gliwice 1998

Uzupehiajaca

Gilewski T., Szkota programisty PLC : sterowniki przemystowe, Gliwice 2017 r.

Satat R. Wstep do programowania sterownikéw PLC. Warszawa 2010 r.

Broel-Plater B. Uktady wykorzystujace sterowniki PLC: projektowanie algorytméw sterowania. Warszawa 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |ZO1]| 2 9 |ZO1] 2
15 1ZO1| 1 9 |zO1] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 45 Praca wtlasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Sieci komputerowe, Architektura komputeréw i systemy operacyjne, Programowanie obiektowe

podstawowa wiedza odnosnie: systemow operacyjnych i sieci komputerowych, programowania w C++ i/lub w Javie
CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawami systemoéw SCADA na przyktadzie programu Wonderware Intouch

poznanie przez studentow metod wizualizacji procesow przemystowych,

zapoznanie studentow ze sposobami sprze¢gania komunikacji migdzy sterownikami a systemem SCADA.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1.1 |Zna podstawowe wiasciwosci sSrodowiska Wonderware Intouch
W1 . - . . — , K W16
Posiada wiedz¢ podstawowych narzedzi sprzggania komunikacji pomiedzy systemem SCADA|  —
W1.2 . . . .
a sterownikami PLC i panelami HMI
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U1l Ul.1 [Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prostg wizualizacje SCADA K U18
Potrafi dynamicznie wykorzysta¢ System SCADA do zdalnego monitorowania i
Ul.2 . . T .
oddziatywania na odlegte urzadzenia i uktady automatyki
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi zbudowac pojedynczg funkcjonalno$¢ systemu SCADA (np. logowanie) i K _Ko1
* |wkomponowac¢ ja w cata wizualizacj¢ przygotowywana przez pozostatych cztonkow grupy.
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 [rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa K K02
K2.2 [rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke -




K2.3 okresla wplyw zdalnych systemow nadzoru na organizacj¢ pracy dzialow dyspozytorskich i
utrzymania ruchu
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
1 |Omodwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
3 [Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
5 |Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 2 1
6 [Tworzenie skryptow w systemie SCADA 2 1
7 [Genrowanie wykresow trendéw biezacych i historycznych w systemie SCADA 2 1
8 |Obstuga alarméw w systemie SCADA 2 1
9 [Realizacja zaawansowanej wizualizacji w Srodowisku Wonderware Intouch 2 1
Laboratorium 15 9
1 |Omodwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
3 [Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
5 |Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 2 1
6 [Tworzenie skryptow w systemie SCADA 2 1
7 |[Genrowanie wykresow trendéw biezacych i historycznych w systemie SCADA 2 1
8 |Obstuga alarméw w systemie SCADA 2 1
9 [Realizacja zaawansowanej wizualizacji w Srodowisku Wonderware Intouch 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi Wi1.1 1 kolokw%um 2 pI‘OJ:ekt K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt -
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1 kolokw%urn 2 pI‘O_]: ekt K UlS
Ul.2 1|kolokwium 2|projekt -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K UIS
Ul.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium 2|projekt K K01
K2.1 1|kolokwium 2|projekt
K2 K2.2 1|kolokwium 2|projekt K_K02
K2.3 1|kolokwium 2|projekt
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K W16
W1.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko1
K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach
K2 K2.2 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K2.3 1|aktywnos$¢ na zajgciach
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3




LITERATURA

Podstawowa

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

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
30 | ZOS| 2 18 |ZO5] 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 55 Praca wilasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawami systeméw HMI na przyktadzie programu EasyBuilder8000
poznanie przez studentow metod implementacji systemoéw HMI,
zapoznanie studentow ze sposobami programowania paneli operatorskich.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci
W1.1 |Zna podstawowe wlasciwosci srodowiska programistycznego Win CC flexible.
W1 , - . - - - K W16
W12 P081'ada wiedze podstawowych narzgdzi konstruowania HMI z zastosowaniem Win CC -
flexible.
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U1l Ul.1 [Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI K U18
Ula potrafi zaprojektowac¢ panel HMI pod konkretne zadania z uwzglednieniem poziomu
™ |percepcji operatora i bezpieczenstwa aplikacji
Kompetencje
K1 [Swiadomie odpowiada za prace wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K K01
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 [rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa K K02
K2.2 [rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke -
K2.3 rozumie koniecznos$¢ uwzgledniania kontekstu poziomu uzytkownika przy projektowaniu
™ |komunikacji cztowiek - maszyna




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
Wyklad 30 18
1 [Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 2 2
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 6 2
3 [Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 4 2
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 2
5 |Integracja aplikacji HMI z PLC 2 2
6 [Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 2
7 [Programowanie paneli operatorskich Weintek 4 2
8 |Integracja systemow HMI z urzadzeniami zewng¢trznymi 4 2
9 [Realizacja zaawansowanego projektu HMI 4 2
Laboratorium 15 9
1 [Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 1 1
3 [Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 1 1
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
5 |Integracja aplikacji HMI z PLC 2 1
6 [Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 1
7 [Programowanie paneli operatorskich Weintek 2 1
8 |Integracja systemow HMI z urzadzeniami zewng¢trznymi 2 1
9 [Realizacja zaawansowanego projektu HMI 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
WLI 1|egzamin
W1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W16
W1.2 1|egzamin 2|projekt
UmiejetnoécilWyklad
ULL 1|egzamin
U1l 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K U18
Ul.2 1|egzamin 2|projekt
KompetencjelWyklad
K1 1. egzarnin” _ K Kol
2. |aktywnos¢ na zajeciach -
K2.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
K2 K2.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K2.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
WiedzalLaboratorium
WL1 1|egzamin
W1 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajgciach K W16
W1.2 1|egzamin 2|projekt
Umiejt;tnoécilLaboratorium
ULl 1|egzamin
U1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K U18
Ul.2 1|egzamin 2|projekt
KompetencjelLaboratorium
K1 1. egzamin” _ K Kol
2. |aktywno$¢ na zajgciach -
K2.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
K2 K2.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K2.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemoéw, 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.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z206] 1 9 |Z06] 1
15 1 Z206| 1 9 |z0O6] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 20 Praca wtlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

fizyki

Matematyka, fizyka, posiadanie podstawowych informacji zwigzanych z pomiarem wielkos$ci nieelektrycznych, podstawy

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z budowa i1 zasadg dzialania czujnikow stosowanych w robotyce i automatyce.
Znajomos¢ torow pomiarowych dla wyzej wymienionych czujnikéw oraz urzadzen gromadzacych dane z czujnikow.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych zjawiskach,

prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Wi1.1 |P0traﬁ analizowa¢ dzialanie prostego obwodu elektrycznego / elektronicznego

W2

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

K_WI18

W2.1 |Potraﬁ analizowac pozatechniczne aspekty dzialalno$ci inzynierskiej i wyciaga¢ wnioski

W3

Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

K_WI19

W3.1 |Ana1izuje dokumentacj¢ techniczna, stosuje zasady ochrony prawa autorskiego

Umiejetnosci

U1l

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciggac wnioski 1 formutowaé opinie

K_U01

Ciagle pozyskuje informacje z wielu zrodet w celu doskonalenia si¢ i stosowania w pracy

Ul.1 X
zawodowej




Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
U2 |inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych K U02
U2.1 |Potraﬁ tworzy¢ prezentacje z wykorzystaniem technik multimedialnych i prezentowac ja
Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
U3  |systemdw, zarOwno cyfrowych i analogowych K U05
U3.1 |P0traﬁ dobrad i stosowac aplikacje inzynierskie, modelowac systemy z ich pomoca
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkos$ci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
U4 pomiarow, (3) okresli¢ btedy i niepewnosci pomiarow K U10
U4 Buduje uktady pomiarowe, dokonuje analizy wynikow pomiarow i opracowuje je -
matematycznie w celu obliczenia bledow i tendencji
Kompetencje
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K1.1 |Akceptuje koniecznos¢ ciaglego rozwoju cywilizacyjnego
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K2 [|automatyka i robotyka K K04
K2.1 |Stosuje wlasciwe techniki przekazu informacji
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K3 |realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania K Ko06
K3.1 |P0traﬁ wspotpracowac w grupie, rozumie jej cele, przyjmuje okreslong pozycje w grupie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
1 [Realizacja pomiarow, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
2 |Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikow pomiaru 1 1
3 [Kalibracja przyrzadow pomiarowych 1 1
4 |Czujniki temperatury 2 1
5 |Czujniki potozenia 2 1
6 [Czujniki drgan 2 1
7 |Czujniki sit momentoéw i ci$nienia 2 1
8 |Czujniki optoelektroniczne 2 1
9 [Pozostale czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 2 1
Laboratorium 15 9
1 [Realizacja pomiaréw, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
2 |Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikow pomiaru 1 1
3 [Kalibracja przyrzadow pomiarowych 1 1
4 |Czujniki temperatury 2 1
5 |Czujniki potozenia 2 1
6 [Czujniki drgan 2 1
7 |Czujniki sit momentoéw i ci$nienia 2 1
8 |Czujniki optoelektroniczne 2 1
9 [Pozostale czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 W1.1 1|kolokwium K W07
w2 w21 1|kolokwium K W18
W3 W3.1 1|kolokwium K W19
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
W3 W3.1 1|projekt K W19
Umiejt;tnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1|{projekt K _U02




U3 U3.1 1|projekt K _U05
U4 U4.1 1|projekt K _U10
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|projekt 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|praca semestralna K U02
U3 U3.1 1|projekt K_U05
U4 U4.1 1|praca semestralna K U10

Kompetencje|Wyklad
K1 Ki1.1 1 [projekt K K02
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K04
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K Ko06
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K02
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_ K04
K3 K3.1 1|obserwacja studenta K _Ko06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

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

Zielonogoérskiego, 2006.

Mitek M.: Metrologia elektryczna wielko$ci nieelektrycznych, Zielona Géra : Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu

Uzupehiajaca

|Tumaﬁski S.: Technika pomiarowa, WNT, Warszawa 2007.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z203]| 2 9 [zZ03] 2
15 |ZO3| 2 9 |Z0O3| 2
15 1Z203] 1 9 [ZO3] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

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

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych,
Podstawy regulacji automatycznej,
Podstawowa wiedza i umieje¢tnosci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej,

CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow sterowania procesami ciggltymi
Uksztattowanie wsrdd studentdw zrozumienia technik sterowania ze sprz¢zeniem od stanu
Uksztattowanie wsrdd studentdw zrozumienia technik sterowania od wyjscia
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw regulacji automatycznej: (1) rozumie
koniecznos$¢ konstruowania opisu matematycznego systemu dla potrzeb projektowania uktadow
regulacji, (2) posiada podstawowa wiedze w zakresie metod projektowania uktadow regulacji, (3) ma
elementarng wiedz¢ zwigzang ze sterowaniem systemami dyskretnymi i ciggtymi

w1 K_W10

WL1 Potrafi narysowa¢ schemat blokowy uktadu regulacji i utworzy¢ do niego opis matematyczny.

Ma ogo6lng wiedzg dotyczaca: (1) kwantowania i probkowania sygnatow, (2) algorytmow sterowania
cyfrowego, w tym cyfrowych regulatorow PID, (3) implementacji uktadow regulacji ze sprzgzeniem od

2 stanu i od wyj$cia wykorzystujacych obserwatory stanu

K_WI3

W2.1 |P0traﬁ opisa¢ algorytm PID

Umiejetnosci
Potrafi zastosowac elementarne techniki projektowania regulatoréw i dokonaé¢ oceny jakosci ich
Ul  |funkcjonowania K U12
Ul.1 [Potrafi zaprojektowac regulator i okresli¢ jako$¢ jego pracy




U2 |oraz Simulink, w zadaniach projektowania uktadéw regulacji automatycznej

Potrafi stosowa¢ nowoczesne programowe narzedzia inzynierskie, np. Matlab Control System Toolbox

K_U16

U2.1 |P0traﬁ dokona¢ symulacji wskazanego uktadu automatyki

Kompetencje

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych

K1 [technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,

jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

K_K03

K1.1 |Aktywnie uczestniczy w dziataniach podnoszacych kwalifikacje zawodowe

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

=
()]

[\9]
|

wyklad

—
()]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Symulowanie dzialania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;.

Laczenie systemow.

Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow

Sterowalnos¢ osiggalnos¢ i obserwowalnosé

Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu

Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych

Sterowanie ze sprzezeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci

NeR ol BN Ko RO, ISy RUST § O3 N

Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jakoSciowego

= Y T TS TS DS ) I

laboratorium

==
()]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Symulowanie dzialania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;.

Laczenie systemow.

Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow

Sterowalnos¢ osiggalno$¢ i obserwowalnosé

Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu

Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych

Sterowanie ze sprzezeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci

NeR ol BN Ko RO, ISy RUST § O3 N

Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jako$ciowego

= Y T TS TS ST ) I

projekt

—
()]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Symulowanie dzialania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;.

Laczenie systemow.

Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow

Sterowalnos¢ osiggalno$¢ i obserwowalnosé

Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu

Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych

Sterowanie ze sprzezeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci

NeR ol BN Ko RO, ISy RUST § O3 N

Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jako$ciowego

— oo~ —

= === =]=]=]~<]||=]=]|~<]|=]=]=|~<]|=]=]|C|~<]|=]=]=|=]|=]=]~=|~]|\

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad

W1 Wi1.1 1|projekt K W10

W2 W2.1 1|egzamin K W13
Umiejt;tnoécilWyklad

U1l Ul.1 1|egzamin K _U12

U2 U2.1 1|egzamin K Uleé
Kompetencje|Wyklad

K1 K1.1 | 1]kolokwium | K_K03

WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt K W10
W2 Ww2.1 1 {kolokwium K_W13




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1 Ul.1 1|projekt K _U12
U2 U2.1 1|projekt K Uleé
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 [ 1|projekt | K_K03

Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W10
W2 W2.1 1|projekt K W13
Umiejt;tnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt K _U12
U2 U2.1 1|projekt K Uleé
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 [ 1|projekt | K_K03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
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