PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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

Wyktad 15 Wyktad 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 BHP. Podstawowe wiadomosci o urzadzeniach, aparatach i instalacjach elektrycznych

CEL PRZEDMIOTU
Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: znajomos$ci podstawowych poje¢ z elektrotechniki,
elektroenergetyki, rozumienia zasad funkcjonowania systemu elektroenergetycznego oraz rozumienia istoty zagrozenia
porazenia pradem elektrycznym, a takze podstawowych pojec i zasad ochrony przeciwporazeniowej i zasad postegpowania w
sytuacji zagrozenia porazeniem.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
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

KOD | | EFEKT

w1 K_WO01

Wi1.1 |Analizuje funkcjonowanie urzadzen elektrycznych pod katem bezpieczenstwa
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

w2 K_W07

W2.1 |Przedstawia pracg urzadzen elektrycznych, prezentuje ich dziatanie

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
W3.1 |Wyk0nuje analiz¢ funkcjonowania urzadzen elektrycznych pod katem ekonimocznym

w3 K_WI18




Umiejetnosci

U1l

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

Ul.1 |Sprawnie poszukuje i analizuje informacj¢

K_U01

U2

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

U2.1 |Prezentuje zadania inzynierskie wykorzystujac techniki informacyjno - komunikacyjne

K_U02

U3

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

U3.1 |Dobiera wlasciwie narzedzia i metody pracy do zadan

K_U21

Kompetencje

K1

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

K1.1 |Odp0wiedzialnie pracuje w zespole

K_Ko01

K2

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

K2.1 |Aktywnie doskonali si¢

K_K02

K3

Rozumie koniecznos$¢ przedsiebiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z

zasadami etyki inzynierskiej

K3.1 [Stosuje zasady etyki inzynierskiej

K_K05

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30

18

wyklad 15

Wiasciwosci energii elektrycznej (EE) i jej znaczenie dla gospodarki. Problemy wytwarzania EE:
klasyfikacja zrodet EE, klasyfikacja elektrowni, kierunki rozwoju elektroenergetyki, problemy 3
ekologiczne. System elektroenergetyczny (SEE): definicja, zadania,

Wybrane aspekty praktyczne przetwarzania EE na uzyteczne postacie energii, podstawowe rodzaje
odbioréw energii elektrycznej. Wybrane zastosowania pradu stalego i przemiennego. Podstawowe
zagadnienia jakosci i racjonalnego uzytkowania energii.

Bezpieczenstwo uzytkowania EE. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa uzytkowania
instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okreslenia. Dziatanie pradu
elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Klasyfikacja napi¢¢ i urzadzen elektrycznych z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, typy
uktadéw sieci o napieciach do 1kV, oznaczenia przewodow i zaciskow.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupetniajaca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych d

laboratorium

15

Wilasciwosci energii elektrycznej (EE) 1 jej znaczenie dla gospodarki. Problemy wytwarzania EE:
klasyfikacja zrodet EE, klasyfikacja elektrowni, kierunki rozwoju elektroenergetyki, problemy
ckologiczne. System elektroenergetyczny (SEE): definicja, zadania,

Wybrane aspekty praktyczne przetwarzania EE na uzyteczne postacie energii, podstawowe rodzaje
odbiorow energii elektrycznej. Wybrane zastosowania pradu statego i przemiennego. Podstawowe
zagadnienia jakosci i racjonalnego uzytkowania energii.

Bezpieczenstwo uzytkowania EE. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa uzytkowania
instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okre§lenia. Dziatanie pradu
elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciala cztowieka

Klasyfikacja napi¢¢ i urzadzen elektrycznych z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, typy
uktadow sieci o napieciach do 1kV, oznaczenia przewodow i zaciskow.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupehiajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych d




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K Wo1
w2 w21 1|kolokwium K W07
W3 W3.1 1|kolokwium K W18
Umiejetnosci| Wyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U01
U2 U2.1 1|kolokwium K U002
U3 U3.1 1|kolokwium K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_KO05
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W01
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Szkota Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno : Panstwowa Wyzsza

2 |Wiadystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupelniajaca

WNT, Warszawa 2008.

Jabtonski W.: ,,Ochrona przeciwporazeniowa w urzadzeniach elektroenergetycznych niskiego i wysokiego napigcia”,

Naukowo-Techniczne , 2004

Henryk Markiewicz . Zagrozenia i ochrona od porazen w instalacjach elektrycznych. Warszawa : Wydawnictwa




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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
30 | ES 4 18 | ES 4
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 30 Wyklad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 105 Praca wtlasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE
CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: budowy i zasady dziatania dtawikow i
transformatorow, sporzadzania i rozwigzywania modeli matematycznych tych urzadzen, znajomosci ich wlasno$ci ruchowych
oraz klasyfikacji i opisu pol magnetycznych wystepujacych w maszynach elektrycznych wirujacych oraz sporzadzania
prostych schematow rozwinigtych uzwojen maszyn pradu przemiennegodedykowanego dla uktadow zrobotyzowanych.

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, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Zna podstawowe metody obliczeniowe i metody badan maszyn elektrycznych.

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

Zna wlasciwosci 1 podstawowe struktury obwodow magnetycznych oraz w przyblizony
sposob opisa¢ metody wzniecania pola magnetycznego i generowania sity elektromotorycznej
w przetwornikach elektromagnetycznych.

w21

W3

Ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

K_W09




Wil Zna budowe, zasade dziatania, charakterystyki i wlasciwosci ruchowe oraz regulacyjne, a
©  |takze podstawowe metody analizy transformatoréw
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
U1 U1 Wykonuje obliczenia prostych obwodow magnetycznych, np. dtawikow i wyznaczaé straty K U05
mocy -
Ul.2 Potrafi, na podstawie przyswojonych formut, wykona¢ obliczenia i analiz¢ wybranego stanu
pracy transformatora
U2 Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle K U20
U2.1 |Stosuje ochrong przeciwporazeniowa podczas eksploatacji maszyn elektrycznych. -
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi w zespole podejmowaé decyzje w sprawie doboru uktadu pomiarowego i parametréw | K K01
*  |pracy transformatora
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 30 18
Wprowadzenie. Maszyna elektryczna jako przetwornik energii. Wytwarzanie pola magnetycznego.
Dziatanie indukcyjne i dynamiczne w polu magnetycznym. Obwody magnetyczne maszyn pradu
statego i przemiennego: zasady obliczania pradu magnesujacego i strat mocy czynnej w rdzeniu. 6 3
Rownania ogdlne i schemat zastepczy uzwojenia nawini¢tego na rdzeniu przy uwzglednieniu 6 3
rozproszenia strumienia magnetycznego. Rodzaje i klasyfikacja maszyn elektrycznych.
Transformatory. Zasady budowy, typy i klasyfikacja transformatorow. Réwnania ogolne 6 4
transformatora jednofazowego.
Stan jatowy i stan zwarcia transformatora: charakterystyki statyczne, prad stanu jalowego, napiecie
4 |zwarcia i prad zwarcia, bilans mocy czynnej i strat, wyznaczenie parametrow schematu 6 4
zastepczego.
Stan obcigzenia transformatora: wtasnosci ruchowe, charakterystyka zewngtrzna, zmienno$¢
napigcia, straty i sprawno$c¢. Praca rownolegla transformatorow: rownania ogoélne, warunki 6 4
poprawnej pracy rOwnolegte;j.
Laboratorium 15 9
Wprowadzenie. Maszyna elektryczna jako przetwornik energii. Wytwarzanie pola magnetycznego.
Dziatanie indukcyjne i dynamiczne w polu magnetycznym. Obwody magnetyczne maszyn pradu 2 1
stalego 1 przemiennego: zasady obliczania prgdu magnesujgcego i strat mocy ¢
Rownania ogdlne i schemat zastepczy uzwojenia nawini¢tego na rdzeniu przy uwzglednieniu ) )
rozproszenia strumienia magnetycznego. Rodzaje i klasyfikacja maszyn elektrycznych.
Transformatory. Zasady budowy, typy i klasyfikacja transformatorow. Réwnania ogolne 3 )
transformatora jednofazowego.
Stan jatowy i stan zwarcia transformatora: charakterystyki statyczne, prad stanu jalowego, napiecie
4 |zwarcia i prad zwarcia, bilans mocy czynnej i strat, wyznaczenie parametrow schematu 4 2
zastepczego.
Stan obcigzenia transformatora: wtasnosci ruchowe, charakterystyka zewngtrzna, zmienno$¢
napigcia, straty i sprawno$¢. Praca rownolegla transformatoréw: rownania ogdlne, warunki 4 2
poprawnej pracy rOwnolegte;j.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W01
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W07
W3 W3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W09




WiedzalLaboratorium

W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W01
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
UmiejetnoécilWyklad
ULL 1|egzamin
Ul 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K U05
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnoéé na zajeciach | K_U20
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|praca semestralna 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K U05
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U20
KompetencjelWyklad
K1 | KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K01
KompetencjelLaboratorium
K1 | K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wilasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
LITERATURA
Podstawowa

1982.

Plamitzer, Antoni M. (1916-2001). Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne,

Gozlinska, Elzbieta. Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, 2007.

Naukowe, 1983.

Tunia H., Kazmierkowski M.P., Podstawy automatyki napedu elektrycznego. Skrypt dla studentow wyzszych szkot
technicznych i wyzszych zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa: Wydaw.

Uzupehiajaca

Anuszczyk, Jan (1948- ). Maszyny elektryczne Wydano: £.6dz: Wydawnictwo Politechniki £.6dz, 2012.

Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztalttnikowego. Warszawa: Panst. Wydaw. Naukowe, 1987.

Pustota, Jerzy. Maszyny komutatorowe dla automatyki Wydano: Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 1971.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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
30 [ ZzO6| 3 18 | ZO6| 3
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: budowy i zasady dzialania maszyn asynchronicznych i
synchronicznych oraz komutatorowych pradu statego, sporzadzania i rozwigzywania modeli matematycznych tych maszyn
oraz znajomosci ich wiasnosci ruchowych.dedykowanego dla uktadow zrobotyzowanych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wptyw tych czynnikéw na mozliwos¢
utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiow

K_W08

Wi1.1

Zna podstawowe metody obliczeniowe i metody badan maszyn elektrycznych pradu statego i
przemiennego

W2

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
systemow technicznych

K_W09

Ww2.1

Ma podstawowa wiedze o budowie, zasadzie dziatania i zastosowaniu maszyn pradu statego i
przemiennego.

W3

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

K W11

W3.1

Zna charakterystyki i wlasciwosci ruchowe oraz regulacyjne, a takze podstawowe metody
analizy maszyn pradu statego i przemiennego.

UmiejetnoSci

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

U1l Ul.1

Potrafi wykona¢ obliczenia analityczne z wykorzystaniem uproszczonych schematow
zastepczych dla podstawowych stanéw pracy maszyn elektrycznych.

K_U05




Potrafi identyfikowac¢ parametry, wyjasnic¢ zasad¢ dziatania i wyznaczaé podstawowe

Ul.2 charakterystyki

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

U2 U2l Potrafi zaplanowac¢ i przeprowadzi¢ podstawowe badania eksperymentalne maszyn
) elektrycznych z zachowaniem zasad bezpieczenstwa pracy

K_U20

Kompetencje

K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1.1 |P0traﬁ uczy¢ sie, wspotdziataé i pracowaé w grupie

K_KO01

Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w

K2 obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

Ma swiadomos$¢ wptywu na §rodowisko maszyn elektrycznych dziatajacych w systemie

K2.1
energetycznym

K_K02

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

zasadami etyki inzynierskiej
K3 Y y A

Potrafi mysle¢ i dziata¢ odpowiedzialnie i w sposob przedsi¢biorczy w obszarze zwigzanym z

K3.1 produkcja

K_KO05

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

Wyklad 15

Maszyny asynchroniczne. Budowa, typy i klasyfikacja, zasada dziatania i rodzaje pracy maszyny.
Roéwnania ogdlne 1 schemat zastepczy. Moment elektromagnetyczny i charakterystyka
mechaniczna. Stabilno$¢ pracy maszyny. Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy
obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowej. Praca hamulcowa i pragdnicowa.

Maszyny synchroniczne. Typy i rodzaje budowy. Oddzialywanie twornika. Schemat zastepczy i
wykres wskazowy maszyny jawnobiegunowej i cylindrycznej. Stabilno$¢ pracy i moment 3
synchronizujacy.

Wiasno$ci ruchowe pradnicy przy pracy samotnej: stan jalowy, stan zwarcia, charakterystyki w
stanie obcigzenia. Praca silnikowa: metody rozruchu, wtasnosci ruchowe.

Maszyny komutatorowe pradu statego. Typy i rodzaje budowy. Obwod magnetyczny i uzwojenia
twornikow. Komutator i jego dziatanie. Sposoby wzbudzania maszyn obcowzbudnych, 3
bocznikowych, szeregowo — bocznikowych i szeregowych

Praca pradnicowa: charakterystyki biegu jatlowego i zwarcia, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu.
Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowe;. 3

Laboratorium 30

18

Maszyny asynchroniczne. Budowa, typy i klasyfikacja, zasada dziatania i rodzaje pracy maszyny.
Roéwnania ogdlne 1 schemat zastepczy. Moment elektromagnetyczny i charakterystyka
mechaniczna. Stabilno$¢ pracy maszyny. Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy
obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowej. Praca hamulcowa i pragdnicowa.

Maszyny synchroniczne. Typy i rodzaje budowy. Oddzialywanie twornika. Schemat zastepczy i
wykres wskazowy maszyny jawnobiegunowej i cylindrycznej. Stabilno$¢ pracy i moment 6
synchronizujacy.

Wiasno$ci ruchowe pradnicy przy pracy samotnej: stan jalowy, stan zwarcia, charakterystyki w
stanie obcigzenia. Praca silnikowa: metody rozruchu, wtasnosci ruchowe.

Maszyny komutatorowe pradu statego. Typy i rodzaje budowy. Obwod magnetyczny i uzwojenia
twornikow. Komutator i jego dziatanie. Sposoby wzbudzania maszyn obcowzbudnych, 6
bocznikowych, szeregowo — bocznikowych i szeregowych

Praca pradnicowa: charakterystyki biegu jatlowego i zwarcia, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu.
Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowe;. 6




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W08
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W09
W3 W3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W11
Umiejt;tnoécilWyklad
UL1 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K _U05
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnoéc' na zajeciach | K _U20
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K01
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
Wiedza|Laboratorium
W1 W1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K W08
W2 W2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|aktywnos$¢ na zajeciach K W11
Umiejetnosci|Laboratorium
Ul Ul.1 1 aktywno%c: na zaj:e;c?ach K U05
Ul.2 1|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U20
Kompetencje|Laboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K01
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1982.

Plamitzer, Antoni M. (1916-2001). Maszyny elektryczne, Wydano: Warszawa Wydawnictwa Naukowo-Techniczne,

Glinka, Tadeusz (1938- ). Maszyny elektryczne i transformatory, Wydano: Warszawa: Wydawnictwo Naukowe PWN
SA, 2018.

Uzupelniajaca

Anuszczyk, Jan (1948- ). Maszyny elektryczne w energetyce, Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne, 2006.

2 |Gozlinska, Elzbieta. Maszyny elektryczne, Wydano: Warszawa: Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, 2007.

3 |Stein, Zbigniew. Maszyny elektryczne, Wydano: Warszawa: Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, 1995.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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 [ Iofeslol T [ 1 T [ T T T [5]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

Celem projektu inzynierskiego jest ugruntowanie i potwierdzenie praktyczne uzyskania wymaganych od absolwenta studiow
o specjalno$ci Elektrotechnika przemystowa w kategoriach wiedzy, umiejg¢tnosci i kompetencji spotecznych poprzez
realizacj¢ zadania inzyni

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 ukltadéw 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

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

Umiejetnosci

U1l

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

K_U01

Ul.1 [Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje




Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje si¢ komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnos¢,
U3  |(2) sterowalno$¢, (3) obserwowalnos¢ K Ul11
U3.1 |Dok0nuje analizy pracy uktadu dynamicznego
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng 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 $wiadomo$¢ 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
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw
1 . o , . . 3 2
automatyki, mechatroniki, uktadow energoelektronicznych i napgdowych maszyn elektrycznych
2 |Omoéwienie postgpow prac- konsultacja problemow. 3 2
3 [Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 3 1
4 |Opracowanie dokumentacji technicznej 3 2
5 |Prezentacja projektu 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K WwWo1
W2 W2.1 1 [projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
Umiejetnosci|Projekt
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1 [projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K Ul1
Kompetencje|Projekt
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno : Panstwowa Wyzsza
Szkota Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

2 |Wiladystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupehiajaca

WNT, Warszawa 2008.

Jabtonski W.: ,,Ochrona przeciwporazeniowa w urzadzeniach elektroenergetycznych niskiego i wysokiego napigcia”,

Naukowo-Techniczne , 2004

Henryk Markiewicz . Zagrozenia i ochrona od porazen w instalacjach elektrycznych. Warszawa : Wydawnictwa




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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 [ Iofeslol T [ 1 T [ T T T [5]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

Celem projektu inzynierskiego jest ugruntowanie i potwierdzenie praktyczne uzyskania wymaganych od absolwenta studiow
o specjalno$ci Elektrotechnika przemystowa w kategoriach wiedzy, umiejg¢tnosci i kompetencji spotecznych poprzez
realizacj¢ zadania inzyni

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 ukltadéw 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

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 wiedze¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci przemysto-
wych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania

K_W14

W3.1 |Potraﬁ umiejscowi¢ projekt w obszarze automatyki

UmiejetnoSci

U1

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

K_U01

Ul.1 |Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje




Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje si¢ komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnos¢,
U3  |(2) sterowalno$¢, (3) obserwowalnos¢ K Ul11
U3.1 |Dok0nuje analizy pracy uktadu dynamicznego
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng 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 $wiadomo$¢ 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
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw auto-
1 . g b . . 3 2
matyki, mechatroniki, uktadow energoelektronicznych i napedowych maszyn elektrycznych
2 |Omoéwienie postgpow prac- konsultacja problemow. 3 2
3 [Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 3 1
4 |Opracowanie dokumentacji technicznej 3 2
5 |Prezentacja projektu 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K WwWo1
W2 W2.1 1 [projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
Umiejetnosci|Projekt
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1 [projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K Ul1
Kompetencje|Projekt
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno: Panstwowa Wyzsza
Szkota Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

2 |Wiladystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupehiajaca

Naukowo-Techniczne , 2004

Henryk Markiewicz . Zagrozenia i ochrona od porazen w instalacjach elektrycznych. Warszawa : Wydawnictwa




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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
30 [ ZzO6| 3 18 | ZO6| 3
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci i umieje¢tnosci z matematyki, fizyki, elektrotechniki, mechaniki

CEL PRZEDMIOTU

nape¢du do

Nabycie wiedzy i kompetencji w zakresie zasad i uktadow elektromechanicznego przetwarzania energii w napedach
elektrycznych, wtasciwosci eksploatacyjnych oraz metod i uktadow sterowania predkosci napedow elektrycznych, doboru

realizacji okreslonych celow i wymagan, pomiaréw laboratoryjnych uktadow napedowych.

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

Wi1.1 |Sprawnie dokonuje obliczen wielkosci wystepujacych w obwodach elektrycznych

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

Wykonuje analiz¢ napi¢¢ 1 pradow oraz innych wielko$ci wystepujacych w obwodach

w2l elektryznych

W3

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
funkcjonowania uktadow sterowania

K_WI12




Potrafi zastosowac dedykowane oprogramowanie w zakresie tworzenia projektow aplkacji

W3i.1
przemystowych

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

Ul.1 |Sprawnie wyszukuje informacje i wyciaga wnioski

K_U01

U2

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

U2.1 |Stosuje w praktyce zasady BHP

K_U18

U3

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

U3.1 |Dok0nuje doboru narzgdzi na podstawie analizy ich przydatnosci do danego zastosowania

K_U21

Kompetencje

K1

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

K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole

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 |Ciqgle aktualizuje stosowane formy i metody pracy

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

K3.1 |Stosuje zasady etyki zawodowe;j

K_K03

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

Wyklad 15

Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte 1 zamknigte
uktady sterowania. Ro6wnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego

Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe
wlasciwos$ci napedow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztattnikow tyrystorowych i 3
tranzystorowych. Metody i uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika

Podstawy uktadow regulacji w napgdach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji.
Obwody regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow 3
sterowania napedow przeksztattnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikow
asynchronicznych klatkowych i pier§cieniowych. Uktady napgdowe z silnikami asynchronicznymi: 3
uktady kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czgstotliwosci,

Rozruch silnikéw synchronicznych. Sterowanie cz¢stotliwosciowe silnika synchronicznego,
zewnetrzne 1 wewnetrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z 3
magnesami trwatymi. Silnik bezszczotkowy pradu statego.

Laboratorium 30

18

Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte 1 zamknigte
uktady sterowania. RoOwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego

Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe
wlasciwos$ci napeddw z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztaltnikéw tyrystorowych i 6
tranzystorowych. Metody i1 uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika

Podstawy uktadoéw regulacji w napedach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji.
Obwody regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow 6
sterowania napedow przeksztattnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikéw
asynchronicznych klatkowych i pier§cieniowych. Uktady napedowe z silnikami asynchronicznymi: 6
uktady kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czestotliwosci, zasady stero




Rozruch silnikow synchronicznych. Sterowanie czestotliwosciowe silnika synchronicznego,

5 |zewnetrzne i wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z 6 6
magnesami trwatymi. Silnik bezszczotkowy pradu statego.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
wi Wi.1 1|kolokwium | 2|projekt K_W01
w2 w21 1|kolokwium K W07
W3 W3.1 1|kolokwium K W12
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U3 U3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 1|praca semestralna K _Ko02
K3 K3.1 1|praca semestralna K K03
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|projekt K _KO03
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 1|kolokwium 2|praca semestralna K Wo1
W2 W2.1 1|kolokwium 2|praca semestralna | 3|aktywnoéc' na zajeciach | K_W07
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W12
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U18
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Warszawskiej , 2012

Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napgdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki

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

Uzupelniajaca

Techniczne , 1977

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

2 |Tunia, Henryk, Automatyka napedu 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 Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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
| [ T [ T T Twlelz1 T [T [ [ [ [ [ T [s]w]-
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC 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

Podstawowe wiadomosci i umiejetnosci z zakresu mechaniki, fizyki, elektrotechniki, matematyki

CEL PRZEDMIOTU

Nabycie wiedzy i kompetencji w zakresie zasad i uktadow elektromechanicznego przetwarzania energii w napedach
elektrycznych, wtasciwosci eksploatacyjnych oraz metod i uktadow sterowania predkosci napedow elektrycznych, doboru
napedu do realizacji okreslonych celéw i wymagan, pomiaréw laboratoryjnych uktadow napgdowych.

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

Wi1.1 |P0traﬁ obliczy¢ parametry pracy uktadu elektrycznego

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

W1 Potrafi wskazac¢ i okresli¢ rodzaje mocy dla czestotliwosci 50 Hz i wyzszych harmonicznych

W3

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
funkcjonowania uktadow sterowania

K W12

W31 |Sprawnie postuguje si¢ oprogramowanie narzedziowym do konfiguracji napgdow




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 informacje z wszystkich zrodet
Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U2 |specjalno$cia K U18
U2.1 |Dok0nuj e diagnozy napedow i usuwa niesprawnosci
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
U3.1 |W1as’ciwie dobiera narzgdzia i oprogramowanie do realizowanych zadan
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole i stosuje sie do regut w nim obowigzujacych -
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 Aktywnie wdraza najnowoczesniejsze rozwigzania w praktyce zawodowej 1 na etapie projektu LI
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 |[technologii, znajac mozliwo$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K3.1 |Ciqgle doskonali si¢ we wszelkich formach
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte 1 zamknigte 3 1
uktady sterowania. RoOwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego
Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe
2 |wlasciwosci napedow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztaltnikéw tyrystorowych i 3 1
tranzystorowych. Metody i1 uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika
Podstawy uktadoéw regulacji w napedach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji.
3 [Obwody regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow 3 1
sterowania napedow przeksztattnikowych pradu statego.
Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikéw
4 |asynchronicznych klatkowych i pierscieniowych. Uktady napedowe z silnikami asynchronicznymi: 3 1
uktady kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czestotliwosci, zasady stero
Rozruch silnikow synchronicznych. Sterowanie czestotliwosciowe silnika synchronicznego,
5 |zewnetrzne i wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z 3 5
magnesami trwatymi. Silnik bezszczotkowy pradu statego.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 W1.1 1|kolokwium K Wo1
w2 W2.1 1[kolokwium | 2|projekt K_W07
W3 W3.1 1|kolokwium K W12
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _U18
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna K K03




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

Koczara, Wtodzimierz. 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 Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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 fizyki, elektrotechniki, matematyki

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: zasady dzialania, podstawowych wiasciwosci,
zastosowan, metod analizy, uproszczonego projektowania podstawowych elementow i uktadow elektronicznych (z
zastosowaniem elementow potprzewodnikowych).

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

Wi1.1 |Ana1izuje funkcjonowanie uktadéw elektronicznych, oblicza parametry pracy

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

W2.1 |Analizuje zjawiska zachodzace w polprzewodnikach

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

W3

W3.1 |Rozumie zjawiska zachodzace w elementach i uktadach elektronicznych

K_WI16

UmiejetnoSci

U1l

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

K_U05

Ul.1

Wtlasciwie dobiera i stosuje narzedzia i aplikacje do obliczen i analiz




Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
U2 - . TR p - = K _U09
U1 Doblera na podstaw1'e wla'scmfosm i parametrow elementy elektroniczne w sytuacji -
pierwszego wyboru i zamiennika
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U3  |specjalnoscia K U18
U3.1 |P0traﬁ diagnozowac usterki i awarie uktadow elektronicznych
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 — - K _KO01
K1.1 |Odpow1ed21aln1e pracuje w zespole -
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 [Aktywnie doskonali si¢
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 [technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki
K3.1 |Stosuje zasady etyki inzynierskiej
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
Potprzewodnik samoistny i niesamoistny, domieszki donorowe i akceptorowe. Koncentracja
1 |elektronow i dziur, generacja i rekombinacja. Zjawiska fizyczne zachodzace w ztgczu p-n 3 2
niespolaryzowanym i spolaryzowanym, charakterystyka napi¢ciowo-pragdowa.
Rodzaje diod i ich parametry statyczne i dynamiczne. Diody prostownicze, tunelowe,
2 [stabilizacyjne, pojemnosciowe, impulsowe. Zasada dzialania tranzystora - zjawiska fizyczne. 3 2
Modele i parametry hybrydowe tranzystora. Uktady pracy tranzystora - porownanie
3 Podstawowe uklady pracy wzmacniaczy. Wzmacniacz w uktadzie WE — analiza i parametry. 3 1
Charakterystyki czestotliwo$ciowe wzmacniaczy
Generatory ze sprz¢zeniem zwrotnym - warunki generacji. Generatory z obwodem RLC z ujemnag
4 . 3 2
rezystancjg. Generatory RC. Generatory LC
Schemat blokowy zasilacza. Uktady prostownicze oraz filtry. Podziat stabilizatorow i ich
5 |parametry. Stabilizator z elementem regulacyjnym szeregowym. Monolityczne stabilizatory 3 2
napiecia.
laboratorium 15 9
Potprzewodnik samoistny i niesamoistny, domieszki donorowe i akceptorowe. Koncentracja
1 [|elektronow i dziur, generacja i rekombinacja. Zjawiska fizyczne zachodzace w ztaczu p-n 4 2
niespolaryzowanym i spolaryzowanym, charakterystyka napi¢ciowo-prgdowa.
Rodzaje diod i ich parametry statyczne i dynamiczne. Diody prostownicze, tunelowe,
2 [stabilizacyjne, pojemnosciowe, impulsowe. Zasada dzialania tranzystora - zjawiska fizyczne. 2 2
Modele i parametry hybrydowe tranzystora. Uktady pracy tranzystora - porownanie
3 Podstawowe uklady pracy wzmacniaczy. Wzmacniacz w uktadzie WE — analiza i parametry. 4 1
Charakterystyki czestotliwo$ciowe wzmacniaczy
Generatory ze sprzg¢zeniem zwrotnym - warunki generacji. Generatory z obwodem RLC z ujemnag
4 . 2 2
rezystancjg. Generatory RC. Generatory LC
Schemat blokowy zasilacza. Uktady prostownicze oraz filtry. Podziat stabilizatorow i ich
5 |parametry. Stabilizator z elementem regulacyjnym szeregowym. Monolityczne stabilizatory 3 2
napiecia.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K Wo1
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W16




Umiejetnosci| Wyklad

U1l Ul.1 egzamin K_U05
U2 U2.1 egzamin K U09
U3 U3.1 egzamin K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 kolokwium K _KO01
K2 K2.1 kolokwium K K02
K3 K3.1 kolokwium K K03
Wiedza|Laboratorium
W1 Wi1.1 kolokwium K Wo1
W2 Ww2.1 projekt 2|praca semestralna K W07
W3 W3.1 projekt 2|praca semestralna K W16
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 projekt 2|praca semestralna K U05
U2 U2.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K U09
U3 U3.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K U18
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 obserwacja studenta K K03
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

Horowitz P. Sztuka elektroniki. Cz. 1. Warszawa 2006

Horowitz P. Sztuka elektroniki. Cz. 2. Warszawa 2006

Uzupelniajaca

Hempowicz P. Elektrotechnika i elektronika dla nieelektrykow. Warszawa 2009

Tietze U. Uklady polprzewodnikowe. Warszawa 1997




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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 | 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
Wiadomosci z fizyki, matematyki, elektrotechniki, elektroniki dotyczace potprzewodnikow i obwodow elektronicznych
CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich wiadomos$ci w zakresie zasady dziatania podstawowych uktadow
energoelektronicznych oraz polprzewodnikowych przyrzadow mocy, z ktorych te uktady sa wykonane oraz nabycie
umiej¢tnosci wyznaczania przebiegéw charakteryzujacych podstawowe uktady energoelektroniczne.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg 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
W1 [wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4) K W01
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg B
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

Wi1.1 |Ana1izuje pracg elementoéw i uktadow energoelektronicznych
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
W2 |elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w K W07
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

W2.1 |Oblicza parametry pracy, wskazuje droge pradow i okresla ich wielko$¢
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
W3.1 |Potraﬁ okresli¢ mozliwosci 1 warunki pracy uktadu energoelektronicznego

w3 K_WI16




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 |Wlas’ciwie dobiera i stosuje narzgdzia i aplikacje do obliczen i analiz
Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadéw elektronicznych
U2 - , - ; . = K _U09
U2.1 Doblera na podstaw1.e wka.scm{osm 1 parametrow elementy energoelektroniczne w sytuacji -
pierwszego wyboru i zamiennika
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U3  |specjalno$cia K U18
U3.1 |P0traﬁ diagnozowac usterki i awarie uktadow elektronicznych
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Odp0wiedzialnie pracuje w zespole =
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Aktywnie doskonali si¢
Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 [technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K3.1 [Stosuje zasady etyki inzynierskiej
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
Podstawowe pojecia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 3 )
elektrycznej, wysoka sprawno$¢, zawor, komutacja, przeksztaltnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych polprzewodnikowych przyrzadow mocy. Wprowadzenie 3 )
do zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania i wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu 3 |
DC/DC, AC/DC, AC/AC, DC/AC.
Zasada dzialania i zastosowania przeksztaltnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania 3 )
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiarow w energoelektronice
Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 )
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
laboratorium 15 9
Podstawowe pojecia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 4 5
elektrycznej, wysoka sprawno$¢, zawor, komutacja, przeksztaltnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych potprzewodnikowych przyrzadéw mocy. Wprowadzenie ) )
do zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania 1 wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu 4 |
DC/DC, AC/DC, AC/AC, DC/AC.
Zasada dziatania i1 zastosowania przeksztattnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania ) 5
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiaréw w energoelektronice
Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 )
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
projekt 15 9
Podstawowe pojecia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 4 )
elektrycznej, wysoka sprawnos$¢, zawor, komutacja, przeksztaltnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych polprzewodnikowych przyrzadow mocy. Wprowadzenie ) )
do zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania i wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu 4 |
DC/DC, AC/DC, AC/AC, DC/AC.




4 Zasada dzialania i zastosowania przeksztaltnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania ) )
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiarow w energoelektronice
5 Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 )
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 W1.1 egzamin K WwWo1
W2 Ww2.1 egzamin K W07
W3 W3.1 egzamin K W16
Umiejetnosci| Wyklad
Ul Ul.1 kolokwium K U01
U2 U2.1 kolokwium K U09
U3 U3.1 kolokwium K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 kolokwium K_Ko01
K2 K2.1 kolokwium K K02
K3 K3.1 kolokwium K_Ko03
Wiedza|Laboratorium
W1 Wi1.1 praca semestralna K W01
W2 W2.1 praca semestralna K W07
W3 W31 praca semestralna K W16
Umiejetnosci|Laboratorium
Ul Ul.1 aktywnos¢ na zajgciach K U01
U2 U2.1 aktywno$¢ na zajeciach K U09
U3 U3.1 aktywnos¢ na zajgciach K U18
Kompetencje|Laboratorium
K1 K1.1 aktywnos¢ na zajgciach K K01
K2 K2.1 aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K3 K3.1 aktywnos¢ na zajgciach K K03
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 projekt K WwWo1
W2 W2.1 projekt K W07
W3 W3.1 projekt K W16
Umiejetnosci|Projekt
U1l Ul.1 projekt K U01
U2 U2.1 projekt K U09
U3 U3.1 projekt K U18
Kompetencje|Projekt
K1 K1.1 projekt K _Ko01
K2 K2.1 projekt K K02
K3 K3.1 projekt K _KO03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wlasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6




LITERATURA

Podstawowa

Januszewski, Stefan. Energoelektronika Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 2008 2012

Tunia, Henryk. Teoria przeksztaltnikéw Wydano: Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechni , 2003

Uzupelniajaca

Kazmierkowski, Marian Piotr (1943-). Wprowadzenie do elektroniki i energoelektroniki Wydano: Warszawa : Oficyna
Wydawnicza Politechni , 2005Techniczne, 1977

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

Rusek, Mirostaw (1939- ). Elementy i uktady elektroniczne w pytaniach i[...] Wydano: Warszawa : Wydawnictwa
Naukowo-Techniczn , 2006




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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 | Z207| 2 9 |Z207] 2
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 wtlasna studenta 45 Praca wilasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomo$¢ budowy maszyn elektrycznych, wiadomosci z elektrotechniki, szczegoélnie w zakresie pradu przemiennego

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z wspotczesnymi, energoelektronicznymi napgdami stosowanymi w przemysle. Nauka doboru parametrow
przemiennikow czgstotliwosci 1 przeksztattnikow.

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

Wi1.1 |Sprawnie dokonuje obliczen wielkosci wystepujacych w obwodach elektrycznych

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

Wykonuje analiz¢ napi¢¢ i pradow oraz innych wielko$ci wystepujacych w obwodach

W21 elektryznych

W3

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

K W12

Potrafi zastosowa¢ dedykowane oprogramowanie w zakresie tworzenia projektow aplkacji

W3i.l
przemystowych




Umiejetnosci

U1l

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

Ul.1 |Sprawnie wyszukuje informacje i wyciaga wnioski

K_U01

U2

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

U2.1 |Stosuje w praktyce zasady BHP

K_U18

U3

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

U3.1 |Dok0nuje doboru narzgdzi na podstawie analizy ich przydatno$ci do danego zastosowania

K_U21

Kompetencje

K1

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

K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole

K_Ko01

K2

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

K2.1 |Ciqgle aktualizuje stosowane formy i metody pracy

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

K3.1 |Stosuje zasady etyki zawodowe;j

K_K03

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30

18

Wyklad 15

Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu stalego, krokowego i liniowego. Zasilanie

silnikow. Uktady przeciwzaktoceniowe. Zaklocenia harmoniczne. Filtry sieciowe dwukierunkowe.

Moment zastepczy. Charakterystyka statyczna i dynamiczna maszyny napedzanej. Redukcja
maszyny nape¢dzanej do obliczeniowego momentu na wale silnika. Wyznaczenie rownania funkcji
momentu na wale silnika. Charakterystyka silnika zasilanego z przeksztattnika.

Falowniki, przemienniki i przeksztattniki. Budowa, zasada dziatania i konfiguracja. Zamienno$¢
parametréw mi¢dzy producentami. Typy hamowania. Odzysk energii. Energia bierna w napedach
energoelektronicznych. Funkcja M = f(n) maszyn napgdzanych. Charakterystyka Uf.

Napedy wektorowe i serwonapedy. Parametry 1 konfiguracja. Strojenie napedu wektorowego.
Sprzezenie zwrotne w serwonapedach. Forsowanie napgdu. Réznica w odniesieniu do napedu Uf

Dobor parametréw napedoéw. Konfiguracja falownikow, przemiennikow i przeksztattnikow.
Parametry. Dopasowanie do maszyny napedzanej. Oprogramowanie do diagnostyki i konfiguracji.

Laboratorium

15

Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu stalego, krokowego i liniowego. Zasilanie

silnikow. Uktady przeciwzaktoceniowe. Zaklocenia harmoniczne. Filtry sieciowe dwukierunkowe.

Moment zastepczy. Charakterystyka statyczna i dynamiczna maszyny napedzanej. Redukcja
maszyny nape¢dzanej do obliczeniowego momentu na wale silnika. Wyznaczenie rownania funkcji
momentu na wale silnika. Charakterystyka silnika zasilanego z przeksztattnika.

Falowniki, przemienniki i przeksztattniki. Budowa, zasada dziatania i konfiguracja. Zamienno$¢
parametréw mi¢dzy producentami. Typy hamowania. Odzysk energii. Energia bierna w napedach
energoelektronicznych. Funkcja M = f(n) maszyn napgdzanych. Charakterystyka Uf.

Napedy wektorowe i serwonapedy. Parametry 1 konfiguracja. Strojenie napedu wektorowego.
Sprzezenie zwrotne w serwonapedach. Forsowanie napgdu. R6znica w odniesieniu do napedu Uf




Dobor parametréw napedoéw. Konfiguracja falownikow, przemiennikow i przeksztattnikow.

5 |Parametry. Dopasowanie do maszyny napgdzanej. Oprogramowanie do diagnostyki i konfiguracji. 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 W1.1 kolokwium K Wo1
W2 W2.1 kolokwium K W07
W3 W3.1 projekt K W12
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 projekt 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U18
U3 U3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 projekt 2|praca semestralna K_K02
K3 K3.1 projekt 2|obserwacja studenta K _KO03
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 projekt 2|praca semestralna K W01
W2 W2.1 kolokwium 2|projekt 3|praca semestralna K W07
W3 W3.1 projekt 2|praca semestralna 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 projekt K U01
U2 U2.1 aktywnos¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K U18
U3 U3.1 obserwacja studenta K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 aktywnos¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 projekt K_K02
K3 K3.1 projekt | 2|praca semestralna K _KO03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wtodzimierz. 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

2 |Tunia, Henryk, Automatyka napedu 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 Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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
30 1 ZO7| 1 18 |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 30 Wyktad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt
Razem 60 Razem 36
Praca witasna studenta 15 Praca wlasna studenta 39
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza z zakresu elektrotechniki i teorii obwodow.

Zrozumienie podstawowych poje¢ zwigzanych z urzgdzeniami elektrycznymi, takich jak przewodnictwo, rezystancja,
pojemnos¢, indukcyjnosc itp.

Umiejetno$¢ czytania i interpretacji schematow elektrycznych.

Znajomo$¢ podstawowych zasad bezpieczenstwa pracy z urzagdzeniami elektrycznymi.

Zrozumienie podstawowych metod diagnostyki i analizy stanu urzadzen elektrycznych.

Umiejetnos¢ obstugi podstawowych narzedzi diagnostycznych, takich jak mierniki, oscyloskopy, analizatory mocy itp.
Znajomo$¢ podstawowych metod eksploatacji urzadzen elektrycznych, w tym zasad konserwacji i naprawy.

Zdolno$¢ do analizy i rozwigzywania problemoéw zwigzanych z eksploatacja 1 diagnostyka urzadzen elektrycznych.
Znajomo$¢ podstawowych przepiséw i norm dotyczacych eksploatacji i diagnostyki urzadzen elektrycznych.

CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie z eksploatacjg i diagnostyka urzadzen elektrycznych. Cykl zycia urzadzenia. Awaryjnos¢. Naprawy i przeglady.
Procedury i metody diagnostyczne. Zapobieganie awariom. Utrzymanie ruchu.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
W1 |aspekcie zagadnien automatyki i robotyki K W07

Wie jak zdiagnozowac uszkodzenie urzadzenia elektrycznego. Odrdznia uszkodzenie od
W1.1 |awarii. Zna podstawowe elementy diagnostyki: detekcje, lokalizacje i identyfikacje
uszkodzenia.




Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wptyw tych czynnikéw na mozliwos¢

W2 |utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiow K W08
W21 Wie jak wykorzysta¢ metode diagnostycznej macierzy binarnej do wykrywania uszkodzenia
*"  |urzadzenia elektrycznego.
UmiejetnoSci
Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
U1l - — . K _U09
U11 Potrafi dpbrac odpowiednie rezystory i kondensatory do budowy prostego uktadu -
elektronicznego.
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U2 - T p . . - - K U18
U2l Umie wykorzysta¢ diagnostyke uszkodzen do zadania sterowania tolerujacego uszkodzenia. -
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi zespotowo zbudowac system diagnostyczny dla wybranego urzadzenia K KO01
" |laboratoryjnego.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 60 36
wyklad 30 18
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe.
Uzytkowanie a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice 6 4
przemystowej.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 6 4
akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomoca obserwaroréw stanu.
Jako$¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznos$¢ i ekonomicznos$¢ urzgdzen. Krzywa usterkowosci. 6 5
Sieci neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajgce z nich wymagania. 6 4
Procedury badan technicznych. Odpowedzialnos¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dziatl utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka
ludzmi , materiatami i cz¢§ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksiagzki obstug. 6 4
Oprogramowanie do zarzgdzania dzialem utrzymania ruchu.
laboratorium 15 9
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe.
Uzytkowanie a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice 4 2
przemystowej.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 2 2
akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomocg obserwaroréw stanu.
Jako$¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznos$¢ i ekonomicznos$¢ urzgdzen. Krzywa usterkowosci. 4 1
Sieci neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajgce z nich wymagania. ) 5
Procedury badan technicznych. Odpowedzialnos¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dziat utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka
ludZmi , materiatami i czg$ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksigzki obstug. 3 2
Oprogramowanie do zarzgdzania dzialem utrzymania ruchu.
projekt 15 9
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe.
Uzytkowanie a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice 4 2
przemystowej.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 2 2

akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomocg obserwaroréw stanu.




3 Jakos$¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznosc¢ i ekonomiczno$¢ urzadzen. Krzywa usterkowosci. 4 |
Sieci neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
4 Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajace z nich wymagania. ) )
Procedury badan technicznych. Odpowedzialno$¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dzial utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka
5 [ludZmi , materiatami i cz¢$ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksigzki obstug. 3 2
Oprogramowanie do zarzgdzania dzialem utrzymania ruchu.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W07
W2 Ww2.1 1 {kolokwium K_Wo08
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1|kolokwium K W07
w2 w21 1|kolokwium K W08
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U09
U2 U2.1 1|kolokwium K U18
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U2 | U021 | 1|kolokwium | K_U18
KompetencjelWyklad
Kl | K11 | 1]kolokwium | K_Ko1
KompetencjelLaboratorium
Kl | K11 | 1]kolokwium | K_Ko1
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W07
w2 w21 1|kolokwium K W08
UmiejgtnoécilProjekt
U2 | U211 | 1fkolokwium | K_U18
KompetencjelProjekt
K1 | K1.1 | 1]aktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
2 |Praca wilasna studenta 15 39
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

1 |Korbicz Jozef, Diagnostyka procesow, WNT Warszawa 20002

2 |Legutko Stanistaw, Eksploatacja maszyn, Wydawnictwo Politechnki Poznanskiej 2007

Uzupelniajaca

1 |Glinka, Tadeusz. Maszyny elektryczne i transformator Wydanictwo Naukowe PWN SA , 2018

2 |Woropay Maciej, Podstawy racjonalnej eksploatacji maszyn, Akaemia techniczno rolnicza. Bydgoszcz 1996

3 |Lewandowski Jerzy, Procesy decyzyjne w niezawodnosci i eksploatacji, Wydawnictwo Politechniki Lodzkiej 2008




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
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
30 [ zO7| 1 18 [ZO7| 1
15 1207] 1 Z07] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Projekt 15 Projekt 9
Razem 60 Razem 36
Praca witasna studenta 15 Praca wlasna studenta 39
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE

CEL PRZEDMIOTU

ochrong przeciwporazeniows.

Zapoznanie z sieciami i aparatami niskiego napigcia - instalacjami elektrycznymi, zabezpieczeniami i rodzajami sieci oraz

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczgcg mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznos$cei i
magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wigczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowg wiedze z
zakresu wybranej specjalno$ci 1 potrafi stosowac jg w obszarze studiowanego kierunku studiow

K_W03

Wi1.1

niskonapigciowych.

Umie klasyfikowa¢ 1 opisywaé rézne konstrukcje aparatow i tacznikdéw elektrycznych

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

w21

Potrafi wymieni¢ i wyjasni¢ znaczenie poszczegdlnych parametréw elektrycznych
niezbednych do doboru tgcznika elektrycznego.Zna podstawowe uktady i rodzaje pol
rozdzielczych rozdzielnic przemystowych.

Umiejetnosci

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

ut Ul.1

Definiuje sposéb i algorytm postgpowania w celu doboru aparatu elektrycznego dla
wybranychacji rozdzielnic przemystowych

K_U02

Ul.2

Potrafi wykona¢ obliczenia analityczne niezb¢dne do dobory tgcznikow elektrycznych




Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

U2 Potrafi przeprowadzi¢ badania laboratoryjne urzadzen elektrycznych w warunkach pracy

U2.1 . . . . . . . ,
znamionowej oraz innych niz znamionowa z zachowaniem bezpieczenstwa pracy

K_U20

Kompetencje

zasadami etyki inzynierskiej

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

K1 Ma $§wiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnos$ci inzyniera-

K1.1 [energetyka, w tym jej wplyw na $rodowisko, i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za
podejmowane decyzje.

K_KO05

realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace

K2

K2.1 zasad etyki zawodowej oraz dbatosci o dorobek i tradycje zawodu

Ma swiadomo$¢ wagi zachowania si¢ w sposob profesjonalny, jest gotow do przestrzegania

K_K06

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

60

36

wyklad

15

Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki,
zastosowanie 1 parametry; uktady sieci, faczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpradowe i
roznicowopragdowe. Ochrona przed wytadowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki
energii elektrycznej. Normy dotyczace aparatow elektrycznych.

Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napi¢cia. Stosowane materiaty i
przewody. Obcigzalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow
jakosciowych i przeplywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania,
eksploatacji 1 sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji

Bezpieczenstwo uzytkowania energii elektrycznej. Normy i przepisy dotyczace zasad
bezpieczenstwa uzytkowania instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje 1 podstawowe
okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne
w projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupethiajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o
napigciu powyzej 1kV.

laboratorium

30

18

Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki,
zastosowanie 1 parametry; uktady sieci, taczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpragdowe i
réznicowopradowe. Ochrona przed wyladowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki
energii elektrycznej. Normy dotyczace aparatdw elektrycznych.

Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napigcia. Stosowane materiaty i
przewody. Obcigzalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow
jako$ciowych i przeptywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania,
cksploatacji i sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji

Bezpieczenstwo uzytkowania energii elektrycznej. Normy i przepisy dotyczace zasad
bezpieczenstwa uzytkowania instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe
okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne
w projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupetniajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o
napi¢ciu powyzej 1kV.




projekt 15 9
Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki,
zastosowanie 1 parametry; uktady sieci, taczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpradowe i 3 5
réznicowopradowe. Ochrona przed wyladowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki
energii elektrycznej. Normy dotyczace aparatdw elektrycznych.
Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napigcia. Stosowane materiaty i
przewody. Obcigzalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow 3 5
jakos$ciowych i przeptywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania,
cksploatacji i sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji
Bezpieczenstwo uzytkowania energii elektrycznej. Normy i przepisy dotyczace zasad
bezpieczenstwa uzytkowania instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe 3 1
okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciala cztowieka
Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne
w projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem. 3 2
Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupetniajaca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o . 2
napieciu powyzej 1kV.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 W1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W03
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_WO07
Umiejt;tnoécilWyklad
ULl 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K _U02
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U20
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko06
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zaj:e;c?ach K U02
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K U20
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_KO05
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _ K06
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1 prO_]: ekt 2|aktywno$¢ na zaJ:@c%ach K U02
Ul.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U20
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko6
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