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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z2O07| 1 9 |zO7] 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 20 Praca wilasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza i umiejetnosci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej,
metod komputerowych w obliczeniach inzynierskich.
CEL PRZEDMIOTU
zapoznanie studentow z podstawowymi metodami detekcji i1 lokalizacji uszkodzen
uksztaltowanie umiejetnosci w zakresie projektowania systemow diagnostycznych dla instalacji przemystowych
pozyskanie umiej¢tnosci wyboru odpowiedniej metody diagnostycznej do uwarunkowan pracy instalacji przemystowej
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma podstawowa wiedzg¢ z matematyki stosowanej obejmujaca modelowanie matematyczne, metody
numeryczne oraz metody symulacji uzywane do rozwigzywania problemow i zadan inzynierskich. Ma
podstawowa wiedzg z zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego
W1 |kierunku studiow K W02
Potrafi zbudowa¢ model analityczny uktadu liniowego i nieliniowego z wykorzystaniem
W1.1 |narzgdzi sSrodowiska Matlab, potrzebny do metod diagnostycznych z wykorzystaniem modelu.

UmiejetnoSci
Potrafi wykorzystac i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych

ut ULl Potrafi wykorzysta¢ wlasciwe przyborniki programu Matlab do identyfikacji systeméw w celu K_U05
" |przeprowadzenia diagnostyki uszkodzen.
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i K U21

narzg¢dzia

U2.1 |P0traﬁ zbudowa¢ binarng macierz diagnostyczna.




Kompetencje

Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K1 - - — . — T K K04
K11 Rozumie znaczenie skutecznej diagnostyki uszkodzen i jej wptyw na poprawnos¢ dziatania -
systemu.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1
2 [Redundancja analityczna, a redundancja sprzetowa 1 1
3 |Metody detekcji uszkodzen dla uktadow liniowych 1 1
4 |Metody lokalizacji uszkodzen: uktad dedykowany i uogélniony 2 1
5 |Projektowania progdw decyzyjnych: statych i adaptacyjnych 2 1
6 |Obserwatory stanu w diagnostyce uszkodzen 2 1
7 [Sztuczna inteligencja w diagnostyce uszkodzen 2 1
8 |Lokalizacja uszkodzen z zastosowaniem obserwatorow stanu 2 1
9 [Diagnostyka procesow — przyktady praktyczne 2 1
laboratorium 15 9
1 |Podstawowe poje¢cia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1
2 [Redundancja analityczna, a redundancja sprzetowa 1 1
3 |Metody detekcji uszkodzen dla uktadow liniowych 1 1
4 |Metody lokalizacji uszkodzen: uktad dedykowany i uogélniony 2 1
5 |Projektowania progdw decyzyjnych: statych i adaptacyjnych 2 1
6 |Obserwatory stanu w diagnostyce uszkodzen 2 1
7 [Sztuczna inteligencja w diagnostyce uszkodzen 2 1
8 |Lokalizacja uszkodzen z zastosowaniem obserwatoréw stanu 2 1
9 [Diagnostyka procesow — przyktady praktyczne 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 [ W11 | 1]kolokwium | K_ W02
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1|kolokwium K U05
U2 U2.1 1|kolokwium K U21
KompetencjelWyklad
K1 | K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_K04
WiedzalLaboratorium
W1 [ W11 | 1[kolokwium | K_ W02
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|kolokwium K U05
U2 U2.1 1|kolokwium K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_K04
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2




LITERATURA

Podstawowa

Korbicz i inni (Red.), Diagnostyka procesow, WNT, 2002

Patan K., Artificial neural networks for the modeling and fault diagnosis of technical processes, Springer, Berlin, 2008

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

Witczak M., Modelling and estimation strategies for fault diagnosis of non-linear systems, Springer, Berlin, 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 ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 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

Podstawowe wiadomosci i umiejetnosci z elektrotechniki, fizyki i mechaniki

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napedami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedoéw elektrycznych i oprogramowania dedykowanego
dla uktadéw zrobotyzowanych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_Wo01

Potrafi syntezowac i przeksztatca¢ podstawowe wzory i zalezno$ci matematyczne, takze w

W1 zakresie liczb zespolonych

W2

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

K_W07

Potrafi analizowa¢ uktady napedowe w zakresie wystepujacego momentu obrotowego, mocy,

W2.1 . ,
napi¢¢, pradow




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi instalowac i stosowac oprogramowanie do: programowania sterownikow PLC,
W3.1 |symulacji obiektow przemystowych, symulacji uktadow sterowania, konfiguracji
przemiennikow, przeksztattnikow i soft startow, robotow przemystowych,
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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je,
Ul.1 h . . N ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
U2 - , - . . - ; - K U21
U2l Potrafi dobra(.:.metody 1 narzc—;c'lm.a do proj ektov&./ama, anah.zy uktadow n.'fll')e;dowych, ich -
parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialnos¢ za wykonane zadania zawodowe -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K K02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiejetnoscei,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 3 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedoéw bezposrednich 3 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 3 2
5 |Dobor napedoéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
laboratorium 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 4 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 2 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedow bezposrednich 4 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
5 |Dobor napedéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K WwWo1
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W12
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|egzamin K U01
U2 U2.1 1|egzamin | 2[kolokwium K_U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|kolokwium K _KO01
K2 K2.1 1|kolokwium K K02




WiedzalLaboratorium

W1 W1.1 1|praca semestralna K W01
W2 W2.1 1|projekt | 2|praca semestralna K W07
W3 W3.1 1|projekt K W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|projekt | 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|praca semestralna K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna K _Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna K K02
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

W. Koczara. Wprowadzenie do napgdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,
2012

Tunia, Henryk, Podstawy automatyki napedu elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i
wyzszych zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupelniajaca

Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne , 1977

Tunia, Henryk, Automatyka napgdu przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 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

Podstawowe wiadomosci z elektrotechniki, fizyki, mechaniki

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napedami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedoéw elektrycznych i oprogramowania dedykowanego
dla uktadow zrobotyzowanych. Cel stosowania, aplikacja i programowanie napedow energoelektronicznych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Potrafi syntezowac i przeksztatca¢ podstawowe wzory i zalezno$ci matematyczne, takze w

W1 zakresie liczb zespolonych

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg 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

Potrafi analizowa¢ uktady napedowe w zakresie wystepujacego momentu obrotowego, mocy,

napi¢¢, pradow




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi instalowac i stosowac oprogramowanie do: programowania sterownikow PLC,
W3.1 |symulacji obiektow przemystowych, symulacji uktadow sterowania, konfiguracji
przemiennikow, przeksztattnikow i soft startow, robotow przemystowych,
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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je,
Ul.1 h . . N ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
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
U2 - , - . . - ; - K U21
U2l Potrafi dobra(.:.metody 1 narzc—;c'lm.a do prOJ ektov&./ama, anah.zy uktadow n.'fll')e;dowych, ich -
parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialnos¢ za wykonane zadania zawodowe -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K K02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiejetnoscei,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 3 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedoéw bezposrednich 3 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 3 2
5 |Dobor napedoéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
laboratorium 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 4 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 2 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedow bezposrednich 4 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
5 |Dobor napedéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K WwWo1
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W12
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U01
U2 U2.1 1[projekt K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium | 2|projekt K_KO01
K2 K2.1 1{projekt K K02




WiedzalLaboratorium

W1 Wi1.1 1|projekt 2|praca semestralna K W01
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna K W07
W3 W3.1 1|projekt 2|praca semestralna K W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|projekt 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|praca semestralna K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wilasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napegdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej , 2012

Tunia, Henryk, Podstawy automatyki napgdu elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i
wyzszych zawodowych studidw technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupehiajaca

Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne , 1977

Tunia, Henryk, Automatyka nape¢du przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy 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
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 95 Praca wilasna studenta 107
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci z fizyki dotyczace zjawisk zachodzacych w cieczach i gazach: Prawo Pascala, przemiany gazowe,
pojecie gazu doskonatego i rzeczywistego.

CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie z nap¢dami ptynowymi stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedow ptynowych do zastosowan w
uktadach wykonawczych maszyn i urzagdzen. Doboér pomp, uktadéw sterowania, czujnikow, elementow wykonawczych,
mediow roboczych, parametryzacja, parametry pracy,
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

w1 K_Wo01

W1.1 |Potrafi obliczy¢ parametry pracy uktadu napgdowego w fazie projektu i eksploatacji

W1.2 |Potrafi obliczy¢ parametry gazow rzeczywistych i cieczy roboczych
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

w2 K_W07

W2.1 |Potrafi obliczy¢ moc uktadu napedowego od strony elektrycznej
W2.2 |Potrafi zaprojektowa¢ uktad sterowania




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi zaprogramowac prace uktadu napgdowego pneumatycznego lub hydraulicznego,
W3.1 . . . . Lo . ,
dobra¢ programowalny uktad sterowania, takze w zakresie pomiaru i akwizycji parametrow
W3.2 |Potrafi programowo odczytac¢ parametry pracy uktadu napedowego
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 formutowaé opinie
U1l - . T . . - — K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je, -
Ul.1 h . . S ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
Ul.2 [Potrafi klasyfikowa¢ informacje i pozyskiwac je z portali firmowych
Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
U2 |narzgdzia K U21
U1 Potrafi dobra¢ metody i narzedzia do projektowania, analizy uktadéw napedowych, ich
" |parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 K1.1 [Potrafi pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialnos¢ za wykonane zadania zawodowe K _Ko1
K1.2 |Analizuje swoja pozycj¢ w zespole
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K _Ko02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiej¢tnosci,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTAELCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
| Budowa i zasada dziatania pneumatycznych i hydraulicznych sitownikow i innych elementow 3 )
wykonawczych
2 |Budowa i zasada dziatania serwomechanizmow hydraulicznych 3 2
3 [Budowa i zasada dziatania uktadoéw sterujacych, blokujgcych i zabezpieczajgcych. 3 1
4 Budowa i zasada dziatania rozdzielaczy hydraulicznych i pneumatycznych, w tym rozdzielaczy 3 )
proporcjonalnych sterowanych elektrycznie
5 |Budowa i dziatanie pomp i spr¢zarek stosowanych w napedach ptynowych. 3 2
laboratorium 15 9
| Budowa i zasada dziatania pneumatycznych i hydraulicznych sitownikow i innych elementow 4 )
wykonawczych
2 |Budowa i zasada dziatania serwomechanizmow hydraulicznych 2 2
3 [Budowa i zasada dziatania uktadoéw sterujacych, blokujgcych i zabezpieczajgcych. 4 1
4 Budowa i zasada dziatania rozdzielaczy hydraulicznych i pneumatycznych, w tym rozdzielaczy ) )
proporcjonalnych sterowanych elektrycznie
5 |Budowa i dziatanie pomp i spr¢zarek stosowanych w napedach ptynowych. 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi Wi1.1 1 egzarnil.l | 2|k010kwiurn K Wol
W1.2 1|kolokwium -
w2 W2.1 1 egzamir'l | 2[kolokwium K W07
W2.2 1 {kolokwium -




W3 W3.1 1 egzarnil.l | 2|k010kwiurn K W12
W3.2 1|kolokwium B
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1 prOJ:ekt K U01
Ul.2 1|projekt B
U2 U2.1 1|projekt | 2|praca semestralna K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|projekt __ 2|praca sem'estralna K Kol
K1.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta -
K2 K2.1 1|projekt 2|praca semestralna K K02
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1 prO_]: ekt | 2|praca semestralna K Wol
W1.2 1|projekt -
W2.1 1|projekt
W2 W2.2 1|projekt K_Wo7
w3 W3.1 1|projekt __ | 2| praca semestralna K W12
W3.2 1]aktywnos$¢ na zajeciach -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1 aktwnoéé na zajeciach | 2|0bserwacja studenta K U0l
Ul.2 1|projekt B
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K U21
KompetencjelLaboratorium
KL1 1|praca semestralna
K1 ) 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K _Ko01
K1.2 1|obserwacja studenta
K2 K2.1 1|praca semestralna | 2|aktywnoéc’ na zajgciach | 3|0bserwacja studenta K K02
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Stefan Stryczek. Naped hydrostatyczny. Tom 1. Elementy. WNT 2005

Stefan Stryczek. Naped hydrostatyczny. Tom 2. Uktady. WNT 2005

Uzupelniajaca

G. Kotnis. Budowa i eksploatacja uktadow hydraulicznych w maszynach

R. Dindorf. Napedy ptynowe : podstawy teoretyczne i metody obliczania napedoéw hydrostatycznych i pneumatycznych




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 1 9 E7 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 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 witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiej¢tnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel. abc

CEL PRZEDMIOTU
Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: gospodarka remontowa w przedsi¢biorstwie. Szczegdlny nacisk
ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W
trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi
wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢¢ z zakresu gospodarki
remontowej w przedsiebiorstwie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Wi W1.1 |Dysponuje wiedza obejmujaca podstawowe technologie wytwarzania K W16
W2 Dysponuje wiedzg na temat zjawisk fizycznych sprzyjajacych tarciu i zuzyciu metali i -
™ |niemetali oraz wie jak minimalizowa¢ negatywne skutki tarcia i zuzycia
Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki
W2 W1 Zna podstawowe zasady prawidlowej eksploatacji maszyn i urzadzen oraz zna podstawowe K W17
" |sposoby i metody dokonywania napraw
Ma podstawowa wiedze niezb¢dng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
W3 - . - - — . K W18
Wil Ma wiedzg z zakresu problematyki pozatechnicznej umozliwiajacag mu bezkonfliktowa -
wspotprace w zespole
Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoS$cia, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej
W4 - - - - . — . — K W20
Wil Posiada wiedzg wykraczajaca pozg obszar techmczny 1'obe]muJ aca aspekty organizacyjne im -
zarzadcze w tym obszar zarzadzania zasobami ludzkimi




Umiejetnosci

U1

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

Potrafi oceni¢ warto$¢ i dobra¢ zrdodta literaturowe poszerzajace jego wiedzg w zakresie
Ul.1 [wytrzymalo$ci materiatow, pozwalajacg poprawnie okresla¢ wymiary elementéw maszyn i
urzadzen

K_U01

U2

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

Umie komunikowac¢ si¢ ze spoleczno$cig w sposob jasny i zrozumialy przez co dysponuje

U2.1 . . . .
umiejetnosciami wspolpracy zespotowe;j

K_U02

U3

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

Potrafi zaprojektowa¢ uktad centralnego smarowania dla tych prostszych maszyn i urzadzen,

kS ktore nie zostaty w takie uktady wyposazone

K_UI8

U4

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

Potrafi prawidlowo, zgodnie z obowigzujacymi zasadami, oceni¢ ryzyko zwigzane z obslugg i

Udl eksploatacjg maszyn i urzadzen

K_U20

UsS

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
narzg¢dzia

Potrafi wytypowac i zastosowac¢ narzgdzia inzynierskie wspomagajace rozwigzanie

s konkretnych probleméw produkcyjnych

K_U21

Ué

Potrafi zredagowac, przeanalizowac i zaprezentowaé¢ wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektoOw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

Potrafi redagowac, analizowac i prezentowa¢ wymagania zwigzane z rozwigzywaniem i

ve.1 realizacjg zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki oraz mechaniki.

K_U22

Kompetencje

K1

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

Ma wiedze i umiejetnosci w obszarze zachowania standardow bezpieczenstwa pracy i zasad

Ki.1 zarzadzania zasobami ludzkimi, z uwzglednieniem hierarchii potrzeb cztowieka

K_Ko01

K2

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

Dysponuje kompetencjami do funkcjonowania w zawodzie z umigjetnoscia "lifelong

K2.1 o
learning

K_K02

K3

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

Jest kompetentny w zakresie oceny znaczenia i waznosci informacji zawodowych
K3.1 [publikowanych w portalach internetowych i innych mediach oraz proponowanych na réznego
rodzaju szkoleniach, co umozliwia mu aktualizowanie jego wiedzy.

K_KO03

K4

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

K_KO05

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

wyklad 15

Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z eksploatacja i naprawa urzadzen produkcyjnych. 1

Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki
wplywajace na zuzywanie si¢ maszyn i urzgdzen. Trwalo$¢ i niezawodno$¢ maszyn i urzadzen. 3
Jakos$¢ wyrobow: konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztattujace j

Pojecie, ksztattowanie i budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwato$¢
uzytkowa wyrobow. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, 3
metody badan i zapobieganie réznym rodzajom zuzycia elementéw maszyn. System o




Proces technologiczny remontow maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie
oraz demontaz maszyn i ich elementow. Narzgdzia do wykonywania prac demontazowych i 4 2
montazowych. Weryfikacja remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow
maszynowych. Zasady weryfikacji potaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, 4 2
wtlaczanych oraz skurczowych oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen,
laboratorium 15 9
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z eksploatacjg i naprawg urzadzen produkcyjnych. 1 1
Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki
wplywajace na zuzywanie si¢ maszyn i urzadzen. Trwato$¢ i niezawodno$¢ maszyn i urzadzen. 3 2
Jako$¢ wyrobow: konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztaltujace j
Pojecie, ksztaltowanie 1 budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwatos¢
uzytkowg wyrobow. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, 3 2
metody badan i zapobieganie r6znym rodzajom zuzycia elementow maszyn. System o
Proces technologiczny remontoéw maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie
oraz demontaz maszyn i ich elementow. Narzegdzia do wykonywania prac demontazowych i 4 2
montazowych. Weryfikacja remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow
maszynowych. Zasady weryfikacji potaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, 4 2
wtlaczanych oraz skurczowych oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen,
projekt 15 9
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z eksploatacjg i naprawg urzadzen produkcyjnych. 1 1
Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki
wplywajace na zuzywanie si¢ maszyn i urzadzen. Trwato$¢ i niezawodno$¢ maszyn i urzadzen. 3 2
Jako$¢ wyrobow: konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztaltujace j
Pojecie, ksztaltowanie 1 budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwatos¢
uzytkowg wyroboéw. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, 3 2
metody badan i zapobieganie r6znym rodzajom zuzycia elementow maszyn. System o
Proces technologiczny remontoéw maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie
oraz demontaz maszyn i ich elementow. Narzgdzia do wykonywania prac demontazowych i 4 2
montazowych. Weryfikacja remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow
maszynowych. Zasady weryfikacji potaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, 4 2
wtlaczanych oraz skurczowych oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen,
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
WLI 1 egzamir.l '
W1 2|kolokwium 3|projekt K W16
W1.2 1|egzamin 2|kolokwium
W2 w21 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K W17
W3 W3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K W18
W4 W4.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K W20
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K _U02
U3 U3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K U18
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U20
Us Us.1 1|praca semestralna K U21
Ué vé.1 1|praca semestralna | 2|0bserwacja studenta K_U22




KompetencjelWyklad

K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K03
1. |egzamin
K4 2. |kolokwium K_KO05
3. |projekt
WiedzalLaboratorium
WLI 1|kolokwium
W1 2|praca semestralna 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|praca semestralna
W2 W2.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W20
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
Us Us.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
U6 vé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U22
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _KO03
1. |kolokwium
K4 2. |praca semestralna K K05
3. |aktywno$¢ na zaje¢ciach
Wiedza|Projekt
WL1 1|kolokwium
W1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt aktywno$¢ na zajeciach | K. W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W20
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _U20
US USs.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U21
Ué vé6.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_U22
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
1. |kolokwium
K4 2. |projekt K K05

3. |aktywno$¢ na zajg¢ciach




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.

Gorecki A., Grzegorski Z., 1992, Montaz, naprawa i eksploatacja maszyn i urzgdzen przemystowych.

Legutko S., 2004, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.

Uzupehiajaca

Glinka T., Szymaniec S., Eksploatacja i diagnostyka maszyn elektrycznych i transformatoréw. Warszawa 2019

Hebda M., Procesy tarcia, smarowania i zuzywania maszyn, Warszawa 2007

Woropay M, Podstawy racjonalnej eksplolatacji maszyn, Bydgoszcz 1996




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z2O07| 1 9 |zO7] 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 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 witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE
Grafika inzynierska
CEL PRZEDMIOTU

Przekazanie wiedzy dotyczacej zasad projektowanie ppodstawowych elementow maszyn i urzadzen
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedz¢ dotyczacg mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wtasciwego cyklu zycia urzadzen i

| systemow technicznych =
WL1 Uzupehia wiedze z zakresu budowy metali, wytrzymato$ci materialow oraz z zakresu grafiki -

inzynierskiej jako podstaw w projektowaniu i odtwarzaniu maszyn i urzadzen

W1.2 |Wie jak okresla si¢ zapotrzebowanie mocy w napedach maszyn i urzadzen
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Poznaje zasady wymiarowania czesci, doboru odpowiedniego pasowania wspotpracujacych

w2 W21 czesci 1 doboru odchytek wymiarowych czgsci tolerowanych K Wi6
Poznaje podstawowe wzory wytrzymalosciowe, pozwalajgce okresli¢ charakterystyczne -
W2.2 |wymiary wykonywanych lub regenerowanych czg¢sci, gwarantujace ich niezawodng
funkcjonalno$¢
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
Wil Zna zasady wykonywania rysunkow technicznych czgsci maszyn i urzadzen oraz ich
W3 " |wymiarowania, co stanowi podstawowy etap odtwarzania tych czgsci K W22
W3z Wie jak sporzadzi¢ rysunek odreczny prostszych czgsci, co znacznie skraca czas ich

odtworzenia




Umiejetnosci

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
Ul |umiejetno$é samoksztatcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych K U03
Ul.1 |Dysponuje umiejetnosciami do funkcjonowania w zawodzie, w zakresie "lifelong learning"
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U2 Potrafi korzysta¢ z literatury, dzigki temu opanowat umiej¢tnos¢ kreatywnego myslenia i K U18
U2.1 [rozwigzywania probleméw technicznych z zakresu projektowania i odtwarzania maszyn i
urzadzen
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Jest kompetentny w zakresie odpowiedzialnego postepowania i zespotowego rozwigzywania | K K01
" |probleméw technicznych
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 Jest kompetentny w ocenie znaczenia integracji systemu wytworczego i jako profesjonalista | K K05
K2.1 [potrafi funkcjonowaé w takim systemie zarowno na szczeblu wydziatu jak tez na szczeblu
catej firmy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |zasady doboru napgdow do projektowanych maszyn i urzadzen 3 1
2 |podstawowe rodzaje elementow maszyn. Waty, kota pasowe, kola zgbate, tozyska 4 3
3 [rodzaje przektadni i ich obliczenia. 4 3
4 technologie wykonywania elementéw maszynowych.Obliczenia wytrzymalosciowe 4 )
projektowanego elementu
laboratorium 15 9
1 |zasady doboru napgdow do projektowanych maszyn i urzadzen 3 1
2 |podstawowe rodzaje elementow maszyn. Waty, kota pasowe, kola zgbate, tozyska 4 3
3 [rodzaje przektadni i ich obliczenia. 4 3
4 technologie wykonywania elementéw maszynowych.Obliczenia wytrzymalo$ciowe 4 )
projektowanego elementu
projekt 15 9
1 |Wyk0nanie modelu 3D i wydruk obiektu 15 9
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W11 1|kolokwium
W1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W09
W1.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
W2.1 1|kolokwium
W2 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K W16
W2.2 1|kolokwium 2|projekt
W31 1|kolokwium
W3 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W22
W3.2 1|kolokwium 2|projekt
WiedzalLaboratorium
WL1 1|kolokwium
W1 2|projekt 3|praca semestralna | 4|aktywnoéé na zajeciach | K W09
W1.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
W21 1|kolokwium
w2 2|projekt 3|praca semestralna 4|aktywnos$¢ na zajeciach | K W16
W2.2 1|kolokwium 2|projekt 3|praca semestralna




Wil 1|kolokwium
W3 2|projekt 3|praca semestralna 4|aktywno$¢ na zajeciach | K W22
W3.2 1|kolokwium 2|projekt 3|praca semestralna
WiedzalProjekt
Wi Wi1.1 1 prOJ:ekt 2|aktywnos$¢ na zaj:e;c%ach K W09
W1.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W2 W2.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K W16
W2.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W3 W3.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K W22
W3.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt | 3|praca semestralna K U18
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U03
U2 U2.1 1|projekt 2|praca semestralna | 3|aktywnoéc' na zajeciach | K _Ul18
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U03
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_KO05
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1|praca semestralna | 2|obserwacja studenta | K_Ko01
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_KO05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

L. Kurmaz. Podstawy konstruowania weztow i czesci maszyn , Kielce : Politechnika Swietokrzyska , 2011

T. Dobrzanski Rysunek techniczny maszynowy, Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2004

Uzupelniajaca

Strony WWW firm i zaktadow zwigzanych z realizowana tematyka (podawane w trakcie wyktadow)

M. Feld, Podstawy projektowania procesow technologicznych typowych czgsci maszyn, Warszawa : Wydaw. Naukowo-
Techniczne, 2009




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy 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 | Z06| 2 9 |Z206] 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 | Z06| 2 9 [ZO6] 2
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 witasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150

ECTS 6 ECTS 6

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.
CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: systemy zarzgdzania produkcjg. Szczegdlny nacisk ktadzie si¢
na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych systemowe zarzadzanie produkcja. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa
umiejetnoscei skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzgdzi i metod wykorzystywanych w zarzadzaniu
produkcja. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ zarzadzania produkcja.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W1.1 |Dysponuje wiedza obejmujaca podstawowe systemy zarzadzania firmami
Dysponuje wiedza na temat podstawowych aspektow zarzadzania na szczeblu wydzialowym,
W1 W1.2 |wynikajacych ze sposobu zarzadzania realizowanego przez najwyzsze kierownictwo K W16

Zna zasady lean management - podstawowej, uznanej i sprawdzonej w $wiecie koncepcji

zarzadzania produkcjg 1 ustugami

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

W2 W1 Zna rozne inne metody zarzadzania produkcja, sprawdzajace si¢ w specyficznych K W17
" |czynnosciach i warunkach funkcjonowania firm

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych

pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

Ma wiedze z zakresu problematyki pozatechnicznej umozliwiajaca mu bezkonfliktowa

wspotprace w zespole

W1.3

w3 K_WI8

W3.1




W4

Ma podstawowa wiedze¢ w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej

Posiada wiedz¢ wykraczajaca poza obszar techniczny i obejmujgcg aspekty organizacyjne i

Wil zarzadcze w tym obszar zarzadzania zasobami ludzkimi

K_W20

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

Potrafi oceni¢ warto$¢ i dobra¢ zrdodla literaturowe z zakresu lean management oraz lean

Ul.1 . . .
manufacturing poszerzajace jego wiedze¢

K_U01

U2

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

Umie komunikowac si¢ ze spolecznoscia w sposob jasny i zrozumialy przez co dysponuje

U2.1 . . , .
umiej¢tnosciami wspolpracy zespotowe;j

K_U02

U3

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

Potrafi poszerza¢ swoje kompetencje zawodowe i1 organizacyjne stosowane w obszarze

U3.1 . . L . .
mechaniki, $cisle zwigzane z zagadnieniami automatyki i robotyki

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Zna i potrafi zaprojektowac i wdrozy¢ system "kanban" do sterowania procesami

Udl produkcyjnymi.

K_U18

US

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

Us.1 |P0traﬁ prawidtowo zarzadzac i ocenia¢ ryzyko zwigzane z procesami wytworczymi

K_U20

Ueé

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
narzg¢dzia

Potrafi zastosowac typowe narzedzia inzynierskie koncepcji Lean jak: SMED, 5S, kanban,

S OEE, TPM, Six Sigma itp

K_U21

u7

Potrafi zredagowac, przeanalizowac i zaprezentowaé wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektoOw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

Potrafi analizowac¢ informacje gromadzone w trakcie produkcji, opracowac je i prezentowaé

U7l w zespole w celu dyskusji i poszukiwania optymalnych rozwigzan.

K_U22

Kompetencje

K1

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

Potrafi wspolpracowaé samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zasad 1 wymagan

Ki1.1 obowigzujacych w efektywnej pracy zespotow "burzy mozgow".

K_Ko01

K2

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

K2.1 |P0stepuje zgodnie z cyklem Deminga PDCA, oznaczajacym cigglte doskonale procesow

K_K02

K3

Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajgc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Potrafi oceni¢ znaczenie i waznos$¢ informacji technicznych publikowanych w portalach
K3.1 |internetowych oraz w innych mediach, co pozwala mu aktualizowaé swoja wiedze techniczna

K_K03

K4

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

K4.1 |Umie rozwijac i wzbogaca¢ zdobytg wiedze tak, by mysle¢ tworczo i by¢ przedsigbiorczym

K_KO05




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1
2 |Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 1
4 |Zarzadzanie produkcja z wykorzystaniem systemow informatycznych. 2 1
Koncepcja zarzgdzania zwana Technologig Optymalnej Produkcji - Optimized Production
5 2 1
Technology (OPT)
6 [Koncepcja zarzadzania firma i produkcjg - lean management i lean manufacturing 3 2
7 Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, 3 )
Kanban, JIT.
laboratorium 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1
2 |Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 1
4 |Zarzadzanie produkcjg z wykorzystaniem systemow informatycznych. 2 1
Koncepcja zarzadzania zwana Technologiag Optymalnej Produkcji - Optimized Production
5 2 1
Technology (OPT)
6 [Koncepcja zarzadzania firma i produkcjg - lean management i lean manufacturing 3 2
7 Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, 3 )
Kanban, JIT.
projekt 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1
2 |Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 1
4 |Zarzadzanie produkcja z wykorzystaniem systemow informatycznych. 2 1
Koncepcja zarzgdzania zwana Technologig Optymalnej Produkcji - Optimized Production
5 2 1
Technology (OPT)
6 [Koncepcja zarzadzania firma i produkcja - lean management i lean manufacturing 3 2
7 Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, 3 )
Kanban, JIT.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W11 1 kol9kwium _ _
Wi 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt -
W1.3 1|kolokwium 2|projekt
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt aktywno$¢ na zajgciach | K. W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W20
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U18
US Us.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U20
U6 vé.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K _U21
u7 U7.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U22
Kompetencje|Wyklad
K1 Kl1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K03




K4 K4.1 | llpraca semestralna | 2|0bserwacja studenta | K_KO05
WiedzalLaboratorium
Wil | {rolokwium —— .
Wi 2|proj ekt' 3 aktwnosc na zaj¢ciach 4 obserwa(fjla stude'nte.l K W16
Wi1.2 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach -
W1.3 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W20
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U18
Us US.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K _U20
Ueé Ué6.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U21
U7 U7.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U22
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K03
K4 K4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K05
Wiedza|Projekt
WL1 1 kol(.)kwium _ _
w1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt -
W1.3 1|kolokwium 2|projekt
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W20
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Us Us.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U20
Ué vé.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos$¢ na zajeciach | K_U21
U7 U7.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U22
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_KO03
K4 K4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_KO05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
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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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy 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 | Z06| 2 9 |Z206] 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 1206] 1 9 [ZO6] 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 witasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: procesy TPM w przedsigbiorstwie. Szczegolny nacisk ktadzie
si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnos$ci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W trakcie
trwania zaje¢ student nabywa umieje¢tnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w
procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z zakresu TPM w przedsigbiorstwie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
WL1 Dysponuje wiedza obejmujaca tzw. "narz¢dzia" inzynierskie przydatne do zastosowania w
W1 obszarze utrzymania ruchu ze wzgledu na awarie zespotéw mechaniki czy elektroniki K W16
W12 Identyfikuje cechy systemu charakterystyczne dla sprawnego funkcjonowania dziatu
utrzymania ruchu
Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki
w2 W21 Ma wiedzg w obszarze znaczenia, wdrazania i funkcjonowania systemu TPM (Total K W17
" |Productive Maintenance) w firmie.
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
W3 W3l Potrafi rozpozna¢ czynniki sprzyjajace prawidlowemu i sprawnemu funkcjonowaniu dziatu K W18
" |utrzymania ruchu
W3.2 |Zna zasady tolerowania wymiaréw i okreslania wielkos$ci tolerancji wymiarowej




W4

Ma podstawowa wiedze¢ w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej

Rozumie znaczenie integracji systemu wytworczego i roli jakg w tym systemie odgrywa

W4.1 o . . L . .
nowoczesnie zorganizowany i funkcjonujacy dziat utrzymania ruchu

W4.2 |Potrafi zarzadza¢ naprawami, ktore wchodzg z zakres kompetencji zespotu, ktérym zarzadza

K_W20

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 formutowaé opinie

Potrafi dokona¢ oceny znaczenia i waznos$ci informacji technicznych, dostepnych w bazach

s danych lub publikowanych w portalach internetowych.

K_U01

U2

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

K_U02

U3

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

Potrafi logicznie mys$le¢ i dokonaé oceny znaczenia i waznos$ci informacji technicznych,

kS dostepnych w bazach danych lub publikowanych w portalach internetowych.

K_U03

U4

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

Umie gromadzi¢, porzagdkowac i opracowywac statystycznie zdobywane informacje, co

U4.1 i . L ) . .
stanowi podstawe¢ rozwigzania wielu probleméw oraz wzbogacania wlasnej wiedzy

K_UI8

UsS

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

Ma wiedze i umiejetnosci w obszarze zachowania standardow bezpieczenstwa pracy i zasad
US.1 [zarzadzania zasobami ludzkimi, z uwzglgdnieniem hierarchii potrzeb cztowieka wedtug
koncepcji Maslowa

Zna i potrafi okresla¢ stopien zagrozenia na poszczegdlnych stanowiskach wytworczych,

US.2 . .
stosujac obowigzujace zasady oceny ryzyka.

K_U20

Ué

Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
narzedzia

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ typowych metod i narzg¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych

ve.1 zadan inzynierskich, typowych dla mechaniki, automatyki oraz robotyki.

K_U21

U7

Potrafi zredagowac¢, przeanalizowac i zaprezentowa¢ wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacjg zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektéw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

Potrafi redagowac, analizowac¢ i prezentowa¢ wymagania zwigzane z rozwigzywaniem i

i realizacjg zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki oraz mechaniki.

K_U22

Kompetencje

K1

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

Jest kompetentny do organizowania prac zespolowych oraz do aktywnego udziatu w takich

Ki1.1 pracach

K_KO01

K2

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

K2.1 |Dysponuje kompetencjami do funkcjonowania w zakresie "lifelong learning"

K_K02

K3

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

Jest kompetentny w zakresie oceny znaczenia i waznosci informacji zawodowych

K3.1 publikowanych na portalach internetowych

K_KO03

K4

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

K_KO05




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z koncepcjg TPM (Total Productive Maintenance) w 1 1
przedsigbiorstwie.
2 [Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [Metody rozwigzywania problemoéw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 2 1
4 Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja ) |
konstrukcji maszyn. Projektowanie nowych inwestycji.
5 Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, ) 1
NOB.
6 |Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 3
7 Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utfzyrnanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie ) |
konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
Laboratorium 15 9
1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z procesami TPM (Total Productive Maintenance) w 1 0
przedsigbiorstwie.
2 [Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 1 1
3 [Metody rozwigzywania problemoéw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 1 1
4 Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja ) |
konstrukcji maszyn. Projektowanie nowych inwestycji.
5 Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, 4 5
NOB.
6 |Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 3
7 Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utfzyrnanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie ) |
konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
Projekt 15 9
1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z procesami TPM (Total Productive Maintenance) w 1 0
przedsigbiorstwie.
2 [Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 1 1
3 [Metody rozwigzywania problemoéw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 1 1
4 Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja ) |
konstrukcji maszyn. Projektowanie nowych inwestycji.
5 Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, 4 5
NOB.
6 |Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 3
7 Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utfzyrnanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie ) |
konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi1.1 1|praca semestralna | 2|obserwacja studenta
W1 W12 1 [kolokwium K W16
) 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W17
W3l 1|kolokwium
W3 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W18
W3.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
Wa.1 1|kolokwium
W4 2|aktywnos$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W20
W4.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 | 1|kolokwium | 2|aktywnos',c' na zaj¢ciach | 3|obserwacja studenta K U01
1. |kolokwium
U2 2. |aktywnos¢ na zajeciach K U02




3. |obserwacja studenta

U3 U3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Us US.1 1|praca semestralna 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K U20
US.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Ué vé.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
U7 U7.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|obserwacja studenta K_U22
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1 prOJ:ekt 2|obserwacja stude.nta'l K U20
Ul.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt | 3|aktywnoéc’ na zajeciach | K _U22
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K03
1. |praca semestralna
K4 2. |aktywno$¢ na zajg¢ciach K_KO05
3. |obserwacja studenta
KompetencjelProjekt
K1 Kl1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K03
1. |kolokwium
K4 |2 fproekt K_K05
3. |aktywno$¢ na zaje¢ciach -
4. |obserwacja studenta
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1|praca semestralna 2 obserwaCJ:a studenta K W16
W1.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta -
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna | 3|aktywnoéc’ na zajeciach | K W17
w3 W3.1 1|praca semestralna 2 obserwaCJ:a studenta K Wis
W3.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta -
W4 W4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja stude.nta.l K W20
W4.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.l | 1|praca semestralna | 2|aktywno¢ na zajeciach K _U01
U2 1. |praca semestralna K U02
2. |obserwacja studenta -
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U18
Us Us.1 1|praca semestralna 2 obserwaCJ:a studenta K U20
Us.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta -

U6 vé.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U21
U7 U7.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K U22
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K03

1. |praca semestralna
K4 2. |aktywno$¢ na zajgciach K_KO05

3. |obserwacja studenta




Wiedzal Projekt

Wi1.1 1|praca semestralna | 2|0bserwacja studenta
W1 1|kolokwium K W16
Wi1.2 - v — ,
2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach 4|obserwacja studenta
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W17
W3l 1|kolokwium
W3 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | 4|0bserwacja studenta K W18
W3.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
Wil 1|kolokwium
W4 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | 4|0bserwacja studenta K W20
W4.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 | 1 |kolokwium | 2|proj ekt | 3|aktywnos’é na zajeciach | K U01
1. |kolokwium
U2 2. |projekt _ __ K U02
3. |aktywno$¢ na zaje¢ciach -
4. |obserwacja studenta
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt | 3|aktywnos’é na zaj¢ciach | K U03
U4 U4.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U18
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
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Nowakowski K. R. , 2011, Kaizen a reengineering : studium poréwnawcze.

Cwiklicki M., Obora H., 2009, Metody TQM w zarzadzaniu firma: praktyczne przyklady zastosowan.

Zimon D., 2012, System zarzgdzania jakos$cig wedtug normy ISO 9001 jako szansa przejScia organizacji na wyzszy
poziom zarzadzania jakoScig, ,,Organizacja i Kierowanie”

Uzupehiajaca

Kowalczewski W., 2006, Instrumenty zarzadzania wspotczesnym przedsigbiorstwem.

Pajak E., 2007, Zarzadzanie produkcja.

Kosieradzka A., Lis S., 2000, Produktywnos¢. Metody analizy oceny i tworzenia programow poprawy.




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy 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
| | | | | [ lisfzos] 2| [ | | | | [ [ [zo6] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Umiejetnos¢ tworzenia dokumentacji technicznej, umiejetno$¢ poszukiwania i przetwarzania informacji

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresow techniki.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Analizuje temat projektu

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg 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

W2.1 |Oblicza parametry i wielkos$ci konieczne do projektu

W3

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

K W14

W3.1 |P0traﬁ umiejscowié projekt w obszarze automatyki

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W4

W4.1 |Dok0nuje syntezy elementow projektu

K_WI16

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

W5

W5.1 |Proj ekt odpowiada wspotczesnemu stanowi wiedzy

K W17




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
L wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie R
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje
Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzagdzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje sie komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnosc,
U3  |(2) sterowalnos$¢, (3) obserwowalnosc¢ K U11
U3.1 |D0k0nuje analizy pracy ukladu dynamicznego
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U4 |specjalno$cia K U18
U4.1 |Syntezuj e wiadomosci w obszarze projektu
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
e narzg¢dzia LS 10
Us.1 |Wybiera wlasciwe metody i narzedzia
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |Sprawnie prezentuje wyniki pracy
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K4 |realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania K K06
K4.1 |Akceptuje 1 stosuje priorytety grupy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 |Omodwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2 1
2 |Analiza przpadku usterki urzadzenia 3 1
3 [Okreslenie metod i narzedzi do przeprowadzenia naprawy /remontu 3 2
4 |sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 3 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1 [projekt K Wo1
W2 W2.1 1|projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
W4 W4.1 1|projekt K W16
W5 W5.1 1|projekt K W17
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1 [projekt K U01
U2 U2.1 1|projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K U11
U4 U4.1 1|projekt K U18
Us US.1 1{projekt K U21




Kompetencje|Projekt

K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
K4 K4.1 1 [projekt K K06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne

Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9

Praca wtasna studenta 35 41

Suma 50 50

ECTS 2 2

LITERATURA
Podstawowa

L. Kurmaz . Podstawy konstruowania weztow i czeéci maszyn .Kielce : Politechnika Swietokrzyska , 2011

T. Dobrzanski .Rysunek techniczny maszynowy .Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy 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
[ T T T T [ T [ Iofledlal T [ 1 T [ T T [ [o]wiz
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza i umiejetnosci z zakresu wezesniej przeprowadzonych przedmiotow, w tym w szczegdlnosci z zakresu projektowania
uktadow regulacji i sterowania

CEL PRZEDMIOTU
Wyksztalcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresoéw techniki.
Nabycie umiejetno$éi 1 do§wiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakaldach
przemystowych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
W1 |wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwoddw elektrycznych i elektronicznych, (4) K W01
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta -
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

Wi1.1 |Analizuje temat projektu
Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
W2 |elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w K W07
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

W2.1 |Oblicza parametry i wielko$ci konieczne do projektu
Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich

W3 e K W14
przedstawiania =
W3.1 |P0traﬁ umiejscowié projekt w obszarze automatyki
W4 Posiada spec;j alisty.czna, wiedzg w zak’resie Wybranej specjalnosci K W16
W4.1 |Dok0nuje syntezy elementow projektu -
W5 Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki K W17

W5.1 |Proj ekt odpowiada wspotczesnemu stanowi wiedzy




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
L wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie R
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje
Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzagdzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje sie komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnosc,
U3  |(2) sterowalnos$¢, (3) obserwowalnosc¢ K U11
U3.1 |D0k0nuje analizy pracy ukladu dynamicznego
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U4 |specjalno$cia K U18
U4.1 |Syntezuj e wiadomosci w obszarze projektu
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
e narzg¢dzia LS 10
Us.1 |Wybiera wlasciwe metody i narzedzia
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |Sprawnie prezentuje wyniki pracy
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K4 |realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania K K06
K4.1 |Akceptuje 1 stosuje priorytety grupy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 |Omodwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2 1
2 |wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 3 1
3 [omoéwienie postepdw prac- konsultacja probleméw 3 2
4 |sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 3 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1 [projekt K Wo1
W2 W2.1 1|projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
W4 W4.1 1|projekt K W16
W5 W5.1 1|projekt K W17
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1 [projekt K U01
U2 U2.1 1|projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K U11
U4 U4.1 1|projekt K U18
Us US.1 1{projekt K U21




Kompetencje|Projekt

K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
K4 K4.1 1 [projekt K K06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne

Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9

Praca wilasna studenta 35 41

Suma 50 50

ECTS 2 2

LITERATURA
Podstawowa

Witczak M., Sterowanie 1 wizualizacja systemow, PWSZ w Gtogowie, Gtogow, 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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 1 9 E7 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 Z07] 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 witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: zarzadzanie niezawodnoscig systemow technicznych.
Szczegolny nacisk ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych zarzadzanie niezawodnoscia systemow
technicznych w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania
klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w procesie zarzgdzania niezawodnoscig systemow technicznych do
samodzielnego projektowania elementow systemow zarzadzania. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z zakresu
zarzadzania niezawodnos$cia systemow technicznych. Przedstawione sa podstawowe przemystowe rodzaje komputerowych
systemOw wspomagajacych zarzadzanie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

OPIS
Wiedza

Ma elementarng wiedzg¢ 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 studiéw

KOD | | EFEKT

w1 K_WO08

Ma wiedze dotyczacg zagadnien zwigzanych z zarzadzania niezawodnoscig systemow

W1 technicznych.

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

w2 K_W09

Ma wiedze o narzgdziach umozliwiajgcych rozwigzywanie problemow jakie wystepuja w

W21 Do .- ; . . LT
zarzadzaniu niezawodnos$cig systemow technicznych wystepujacych w organizacji.




W3

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

Zna wspoélczesne metody oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach realizacji

Mo zadania produkcyjnego.

K W14

w4

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

W4.1 |Ma wiedzg¢ o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

K_WI16

W5

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

Zna wspolczesne metody zarzadzania niezawodno$cig systemow technicznych. Student ma
W5.1 |wiedzg z zakresu metod oceny niezawodnos$ci w procesach zarzadzania niezawodno$cia
systemow technicznych.

K W17

W6

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

Zna podstawowe zagadnienia z zakresu optymalizacji procesow eksploatacji oraz rozumie i

Wé.1 . . , s
zna zasady z zakresu analizy bezpieczenstwa i jakoS$ci.

K_WI18

UmiejetnoSci

U1l

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

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
Ul.1 [aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu
maszyn ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na srodowisko naturalne.

K_U01

U2

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

U2.1 |Student posiada swiadomos¢ ciaglego podnoszenia kompetencji.

K_U02

U3

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

Student potrafi mysle¢ (interioryzowac) w zakresie tworczej dziatalnos$ci w obszarze

U3.1 . . . .
zarzadzania niezawodnoscig systemow technicznych.

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych

U4.1 |Student posiada §wiadomos¢ ciaglego doksztatcania sie.

K_U05

US

Potrafi rozwigzywac podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacja robotow przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatorow przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykoéw i sposobdw programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umieje¢tnosci zawodowe dotyczace utrzymania

Us.1 . . . .
ruchu w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.

K_U13

Ué

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Ué6.1 |Potraﬁ wykorzysta¢ wiedz¢ o wymaganiach stawianych organizacja.

K_UI8

U7

Podczas projektowania nowoczesnych uktadow automatyki, potrafi dostrzegaé ich aspekty
pozatechniczne, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne

U7.1 |P0traﬁ wykorzysta¢ wiedzg o standardach stawianych organizacja.

K_U19

U8

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

US8.1 |P0traﬁ wspotpracowac samodzielnie i w zespole w organizacji.

K_U20

U9

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
narzgdzia

U9.1 Ma swiadomo$¢ zmieniajgcych si¢ wymagan w aspekcie metod planowania i procesow

utrzymania ruchow.

K_U21




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole

Jest §wiadomy odpowiedzialnosci zwigzanej z pracg zawodowa i skutkami dziatalno$ci

Kl K1.1 [inzynierskiej, w tym jej wptywu na metody planowania i procesy utrzymania ruchu oraz ich L LA
sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace zarzadzania LI
" |niezawodnos$cig systemow technicznych oraz ich poszerzania.
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajgc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
L jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki LS IR
K3.1 Potrafi wspotpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma Swiadomo$¢ zmieniajacych si¢
) norm i wymagan w aspekcie zarzgdzania niezawodnoscig systemow technicznych.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
Pojecia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne
systemy zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacjg i 2 1
wiedzg. Technologie baz danych w zarzadzaniu.
Technika systeméw: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie
(klasyfikacja), analiza i projektowanie, optymalizacja rozwiazan, automatyzacja kompleksowa, rola 2 1
1 zadania informatyki.
Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania ) |
systemOw zarzadzania, zarzadzanie kompleksem operacji.
Narzedzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstlugi baz danych, arkusze
kalkulacyjne, edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy 4 3
przygotowania produkcji i zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system
Zintegrowane systemy zarzadzania SAP ERP - jako narzedzie do zarzadzania niezawodnos$cig ) |
systemOw w organizacjach.
Zarzadzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i 3 5
zarzadzanie produkcjg, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jakoscia.
laboratorium 15 9
Pojecia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne
systemy zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacjg i 2 1
wiedzg. Technologie baz danych w zarzadzaniu.
Technika systeméw: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie
(klasyfikacja), analiza i projektowanie, optymalizacja rozwiazan, automatyzacja kompleksowa, rola 2 1
1 zadania informatyki.
Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania ) |
systemOw zarzadzania, zarzadzanie kompleksem operacji.
Narzedzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstlugi baz danych, arkusze
kalkulacyjne, edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy 4 3
przygotowania produkcji i zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system
Zintegrowane systemy zarzadzania SAP ERP - jako narzedzie do zarzadzania niezawodnos$cig ) |
systemOw w organizacjach.
Zarzgdzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i 3 5
zarzadzanie produkcjg, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jakoscia.
projekt 15 9
Pojecia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne
systemy zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacjg i 2 1

wiedzg. Technologie baz danych w zarzadzaniu.




Technika systemow: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie
(klasyfikacja), analiza i projektowanie, optymalizacja rozwigzan, automatyzacja kompleksowa, rola 1
i zadania informatyki.
Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania 1
systemow zarzadzania, zarzgdzanie kompleksem operacji.
Narzedzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstugi baz danych, arkusze
kalkulacyjne, edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy 3
przygotowania produkcji i zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system
Zintegrowane systemy zarzgdzania SAP ERP - jako narzedzie do zarzadzania niezawodno$cia |
systemOw w organizacjach.
Zarzadzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i
zarzadzanie produkcja, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jakoscia. 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W08
W2 W2.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W09
W3 W3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W14
W4 W4.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W16
W5 W5.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W17
W6 We.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_UO1
U2 U2.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U03
U4 U4.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_UO0S
US Us.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U13
U6 vé.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
u7 U7.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U19
U8 US8.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U20
U9 U9.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U21
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U18
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U19
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U20
US USs.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_KO03
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 Ws5.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 We.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1l Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U03
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U05
Us Us.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U6 vé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U7 U7.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U19
U8 US8.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
U9 U9.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K3 K3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _KO03
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 W5.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 Wé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wlasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
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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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E6 2 9 E6 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 1206] 1 9 [ZO6] 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 witasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.
CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: gospodarka remontowa w przedsi¢biorstwie. Szczegdlny nacisk
ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W
trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi
wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢¢ z zakresu gospodarki
remontowej w przedsiebiorstwie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedzg¢ 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 K_WO08

Wi1.1 |Ma wiedz¢ dotyczacg zagadnien zwigzanych z gospodarka remontows przedsigbiorstwa.
Ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wtasciwego cyklu zycia urzadzen i
W2 |systemow technicznych K W09
Ma wiedze o narzedziach umozliwiajagcych rozwigzywanie probleméw jakie wystepuja w
gospodarce remontowe;j jakie wystgpujacych w organizacji.

Ww2.1

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
W3 [przedstawiania K W14
Zna wspoélczesne metody oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach realizacji
zadania produkcyjnego.

W3.1




W4

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W4.1 |Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

K_WI16

W5

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

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych i prawnych

Ws.1 uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

K W17

W6

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

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia innych pozatechnicznych uwarunkowan

Wé.1 dziatalno$ci inzynierskiej

K_WI18

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

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi

s aspektami.

K_U01

U2

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

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa i skutkami dziatalnosci

u2a1 ..
inzynierskiej.

K_U02

U3

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

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa w tym jej wpltywu na

U3.1 . . . . . ,
utrzymanie ruchu maszyn ich sprawnosci i bezpieczenstwa.

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowg oraz wptywu na §rodowisko

U4.1
naturalne.

K_U05

UsS

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

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace utrzymania

USs.1 o . . .
ruchu w przedsi¢biorstwie oraz ich poszerzania.

K_U13

Ueé

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

Ue6.1 |P0traﬁ wykorzysta¢ wiedzg o wymaganiach stawianych organizacja.

K_U18

u7

Podczas projektowania nowoczesnych uktadow automatyki, potrafi dostrzega¢ ich aspekty
pozatechniczne, w tym §rodowiskowe, ekonomiczne i prawne

U7.1 |Potraﬁ wykorzysta¢ wiedzg o standardach stawianych organizacja.

K_U19

U8

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

U8.1 |Potraﬁ wspotpracowac samodzielnie i w zespole w organizacji.

K_U20

U9

Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
narzedzia

Ma $§wiadomos$¢ zmieniajacych si¢ wymagan w aspekcie metod planowania i procesow

U9.1 . .
utrzymania ruchow.

K_U21

Kompetencje

K1

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

Jest §wiadomy odpowiedzialnosci zwigzanej z pracg zawodows i skutkami dziatalno$ci
K1.1 |[inzynierskiej, w tym jej wplywu na metody planowania i procesy utrzymania ruchu oraz ich

sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.

K_KO01




Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace metod SRR
planowania i procesow utrzymania ruchu oraz ich poszerzania.
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
K3.1 Potrafi wspotpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma swiadomo$¢ zmieniajacych si¢
" |norm i wymagan w aspekcie metod planowania i procesow utrzymania ruchu.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1
) Klasyfikacja srodkoéw trwatych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i 3 )
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
3 [Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2
4 |Prace szczegolnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 1
5 Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmienno$¢ parametrow stanu ) |
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
6 Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki ) |
eksploatacyjne. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne
7 |Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i 3 1
Srodowisko.
laboratorium 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1
5 Klasyfikacja srodkow trwalych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i ) |
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
3 [Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2
4 |Prace szczego6lnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 1
5 Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmienno$¢ parametrow stanu ) 1
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
6 Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki 4 )
cksploatacyjne. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne
7 |Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jako$ci. BHP i 2 1
Srodowisko.
projekt 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1
) Klasyfikacja srodkoéw trwatych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i ) |
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
3 [Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2
4 |Prace szczegolnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 1
5 Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmienno$¢ parametrow stanu ) |
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
6 Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki 4 )
eksploatacyjne. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne
7 |Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i 2 1

Srodowisko.




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W08
W2 W2.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W09
W3 W3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W14
W4 W4.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W16
W5 W5.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W17
W6 We.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_UO1
U2 U2.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U03
U4 U4.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U0S
US USs.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U13
U6 vé.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
u7 U7.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U19
U8 US8.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U20
U9 U9.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U21
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U05
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U19
US Us.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U20
Ué vé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K_KO03
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 W5.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 Wé.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U03
U4 U4.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U05
Us Us.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U6 veé.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U7 U7.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U19
U8 US8.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
U9 U9.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21




KompetencjelLaboratorium

K1 K1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _KO03
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 W5.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 Wé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
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

Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.

Gorecki A., Grzegorski Z., 1992, Montaz, naprawa i eksploatacja maszyn i urzgdzen przemystowych.

Legutko S., 2004, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.

Uzupehiajaca

Glinka T., Szymaniec S., Eksploatacja i diagnostyka maszyn elektrycznych i transformatoréw. Warszawa 2019

Hebda M., Procesy tarcia, smarowania i zuzywania maszyn, Warszawa 2007

Woropay M, Podstawy racjonalnej eksplolatacji maszyn, Bydgoszcz 1996




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 Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
15 | ZO5] 2 9 [ZO5] 2
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 witasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza z zakresu podstawowej budowy maszyn technologicznych i linii produkcyjnych stosowanych w przemysle.
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: metody planowania i proces utrzymania ruchu. Szczegolny
nacisk ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w
przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych
narzgdzi wykorzystywanych w procesie planowania i utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z
zakresu metod planowania i procesow utrzymania ruchu. Student potrafi planowac¢ prace dziatu utrzymania ruchu w zakresie
ludzi, maszyn, czgséci zamiennych i strategii. Student zna strategie utrzymania ruchu maszyn, metody techniki i technologie
utrzymania wyposazenia produkcyjnego, podstawowe zasady utrzymania maszyn wynikajace z wymagan dyrektywy
maszynowej. Student potrafi praktycznie oceni¢ wptyw réznych czynnikéw na stan maszyn, wybrac strategic URM,
planowa¢ utrzymanie ruchu maszyn w przedsigbiorstwie. Student nabywa umiej¢tnosci pracy w grupie, odpowiedzialnosci za
wlasng pracg, ma swiadomo$¢ wptywu skutkow procesu produkcji na utrzymanie ruchu maszyn i pozatechniczne aspekty
dziatalnosci inzyniera.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze¢ z matematyki stosowanej obejmujgcg modelowanie matematyczne, metody
numeryczne oraz metody symulacji uzywane do rozwigzywania problemow i zadan inzynierskich. Ma
| podstawowa wiedze z zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego = g

kierunku studiow

Ma wiedze dotyczaca zagadnien zwigzanych z metod planowania i procesOw utrzymania

Wi1.1 ruchu




magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowa wiedze z

e zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego kierunku studiow

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i

Ww2.1

metodach planowania i proceséw utrzymania ruchu wystgpujacych w organizacji.

Ma wiedze o narzedziach umozliwiajacych rozwigzywanie probleméw jakie wystepuja w

K_W03

Ma elementarng wiedzg w zakresie: (1) formutowania probleméw decyzyjnych, (2) technik

W3 |inteligentnych i wptywu tych czynnikow na cykl Zycia obiektow i zarzadzanie jakoscia

przeszukiwan prostych, heurystycznych i metaheurystycznych, (3) systemow ekspertowych i obliczen

W3.1

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

K_WIS

UmiejetnoSci

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

. wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

Ul.1 [aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu
maszyn ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na $srodowisko naturalne.

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi

K_U01

Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania

U2 inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace metod

U2.1 . . e . . .
planowania i utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.

K_U02

Potrafi zastosowac elementarne techniki projektowania regulatoréw i dokona¢ oceny jakosci ich

funkcjonowania
U3

Ma $§wiadomos$¢ zmieniajacych si¢ wymagan w aspekcie metod planowania i procesow

U3.1 . .
utrzymania ruchow.

K _U12

Kompetencje

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

K1 Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa i skutkami dziatalnosci

sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wpltywu na srodowisko naturalne.

K1.1 [inzynierskiej, w tym jej wptywu na metody planowania i procesy utrzymania ruchu oraz ich

K_K02

wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych

e jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz

technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace metod

K2.1 . . . . .
planowania i procesow utrzymania ruchu oraz ich poszerzania.

K_KO03

K3 automatyka i robotyka

Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie

K3.1 Potrafi wspotpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma swiadomo$¢ zmieniajacych si¢
" |norm i wymagan w aspekcie metod planowania i procesow utrzymania ruchu.

K_K04

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

wyklad 15

Podstawy zarzadzania produkcjg i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkcyjny i
proces wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego
organizacja. Typy i formy organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebi

Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja
strat - marnotrastwa.

Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu.
Model podejscia procesowego.

Planowanie i sterowanie produkcjg i ustugami przy pomocy nowoczesnych systemow - MRP [,
MRP II, MRPIII (ERP 1), ERP II,




Glowne planowanie produkcji - Harmonogramowanie produkcji - MPS (Master Production

Scheduling) 2
Instrumentarium planowania: zasady (praca zespotowa, Kaizen, Poke-Yoke, zero defektow, 8 zasad
zarzadzania jakoscig, 14 zasad Deminga), metody (FMEA, QFD, SPC, DOE - planowanie 2
eksperymentow, raport 8D, 5S), narzgdzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy,
Mapowanie proceséw - VS (Value Stream) 1
Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsi¢biorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsi¢biorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu 1
ruchu maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziata
Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywnos¢
strategii utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu 1
ruchu maszyn.

laboratorium 15
Podstawy zarzadzania produkcjg i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkcyjny i
proces wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego 1
organizacja. Typy i formy organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebi
Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja 1
strat - marnotrastwa.
Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu. )
Model podejscia procesowego.
Planowanie i sterowanie produkcjg i ustugami przy pomocy nowoczesnych systemow - MRP [, )
MRP II, MRPIII (ERP 1), ERP 11,
Glowne planowanie produkcji - Harmonogramowanie produkcji - MPS (Master Production )
Scheduling)
Instrumentarium planowania: zasady (praca zespotowa, Kaizen, Poke-Yoke, zero defektow, 8 zasad
zarzadzania jakoscig, 14 zasad Deminga), metody (FMEA, QFD, SPC, DOE - planowanie 2
eksperymentow, raport 8D, 5S), narzgdzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy,
Mapowanie proceséw - VS (Value Stream) 3
Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsi¢biorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsi¢biorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu 1
ruchu maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziata
Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywnos¢
strategii utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu 1
ruchu maszyn.

projekt 15

Podstawy zarzadzania produkcjg i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkcyjny i
proces wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego 2
organizacja. Typy i formy organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebi
Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja 1
strat - marnotrastwa.
Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu. |
Model podejscia procesowego.
Planowanie i sterowanie produkcjg i ustugami przy pomocy nowoczesnych systemow - MRP [, 4
MRP II, MRPIII (ERP 1), ERP II,
Glowne planowanie produkcji - Harmonogramowanie produkcji - MPS (Master Production )
Scheduling)
Instrumentarium planowania: zasady (praca zespotowa, Kaizen, Poke-Yoke, zero defektow, 8 zasad
zarzadzania jakoscig, 14 zasad Deminga), metody (FMEA, QFD, SPC, DOE - planowanie 2
eksperymentow, raport 8D, 5S), narzgdzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy,
Mapowanie proceséw - VS (Value Stream) 1
Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsi¢biorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsi¢biorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu 1

ruchu maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziata




Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywnos¢

9 [strategii utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu 1 1
ruchu maszyn.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 W1.1 egzamin 2|projekt aktywno$¢ na zajgciach | K_W02
W2 W2.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W03
W3 W3.1 egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W15
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_UO1
U2 U2.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U12
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K02
K2 K2.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K_KO03
K3 K3.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K04
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W02
W2 W2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W3 W3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W15
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U3 U3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U12
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K2 K2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _KO03
K3 K3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko04
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W02
W2 W2.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W3 W3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W15
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U12
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K2 K2.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
K3 K3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K04
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wilasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
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