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INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Sieci przemyslowe Kod 70
(modutu) przedmiotu
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr \4 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z05| 2 9 |zZO5| 2
15 | ZO5| 2 9 |Z05| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wilasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
Technologia informacyjna, fizyka.
CEL PRZEDMIOTU
1. zapoznanie studentéw z mechanizmami transmisji danych w sieciach komputerowych
2. zapoznanie studentéw z powszechnymi technologiami i ustugami sieciowymi
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma zaawansowang wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania procesorow, komputerow i sieci
komputerowych. Potrafi stosowac tg wiedz¢ w zakresie rozwigzywania problemow inzynierskich oraz w
W1 |zastosowaniach poza technicznych K W06
WL1 Zna typy grchitektur sieci komputerowych i urzadzenia stosowane do ich realizacji i media
transmisyjne.
Ma zaawansowang wiedzg ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci przemystowych,
znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania
W2 K W14
W21 Zna rodzaje protokotéw w sieciach komputerowych, ustugi sieciowe oraz zasady wdrazania
zabezpieczen w sieciach komputerowych.
Umiejetnosci
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrédet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
Ul |wyciaggaé wnioski i formutowaé opinie K U01
ULl Potrafi projektowac sieci komputerowe - przemystowe z wykorzystaniem odpowiedniego
oprogramowania oraz dostgpnej literatury i dokumentacji technicznej
Kompetencje
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 K1.1 |rozumie wplyw dzialan inzynierskich na rozwdj cywilizacyjny spoteczenstwa K K02




okresla wptyw sieci przemyslowych na organizacje¢ pracy dzialow calego zaktadu

K12 produkcyjnego

Ma $wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy dla wybranego kierunku studiéw i wynikajacej
stad koniecznos$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych technologii,

znajac mozliwos$ci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez
K2 szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki K K03

jest swiadomy koniecznosci cigglego doksztatcania si¢ w zakresie tematyki sieci
K2.1 |przemystowych, $ledzenia zmieniajacych si¢ trendéw rynkowych, dostgpnego sprzetu oraz
rozwigzywania probleméw

TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 30 18
Wyktad 15 9
! Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISOOSI i TCPIP, Enkapsulacja danych. 4 5
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, §wiattowody, kable koncentryczne).
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przetaczane. Standardy
2 L . . 4 3
tacznosci bezprzewodowej. Technologie WAN.
3 [Protokét IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 2 1
4 |Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VoIP. 3 2
5 [Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 2 1
Laboratorium 15 9
! Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISOOSI i TCPIP, Enkapsulacja danych. 4 5
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, §wiattowody, kable koncentryczne).
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przelaczane. Standardy
2 L . . 4 3
tacznosci bezprzewodowej. Technologie WAN.
3 [Protokét IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 2 1
4 |Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VoIP. 3 2
5 [Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 2 1

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT

Wiedza|Wyklad

Wi Wi.1 1 kolokwm’l’n plserpnc? pytania otwarte K W06
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W2 W2.1 1 kolokwm’l’n plserpnc? pytania otwarte K Wi4
2|aktywnos¢ na zajeciach -
UmiejgtnoécilWyklad
Ul UL1 1 kolokw1u’r’n p1se1pn§ pytania otwarte K U0l
2|aktywno$¢ na zajgciach -
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1 aktywnos’(’: na za]'e;c%ach K K02
K1.2 1|aktywno$¢ na zajeciach -

K2 K2.1 1|aktywnos¢ na zajeciach K_KO03

Wiedza|Laboratorium

wi | wig |Aproekt K_W06
2|aktywno$¢ na zajgciach -
w2 | waq |[Aproiekt K_ W14
2|aktywno$¢ na zajgciach -
Umieje;tnoécilLaboratorium
Ul | uta proekt K_U01
2|aktywnos¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1 aktywnos:: na zaj.e;cTach K K02
K1.2 1|aktywnos¢ na zajeciach _
K2 K2.1 1 |aktywno$¢ na zajeciach K K03

FORMY OCENY

Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:

2,0 |student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow | 4,0 |student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktow




3,0 |student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktow

3,5 |student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow 5,0 [student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow

Kryteria oceniania wg skali:

bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
NAKLAD PRACY WELASNEJ STUDENTA Srednia liczba godzin na
Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci
Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 30 18
g 1 |Przygotowanie do zajec 10 10
| 2 [Czytanie wskazanej literatury 10 10
§ [ 3 [Przygotowanie projektu 30 42
&| 4 |Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 20 20
Suma godzin: 100 100
Punkty ECTS: 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Jakub Kubica "Podstawy sieci komputerowych dla technika i studenta", czgs¢ 1, ITStart 2021 Wtodzimierz Solnik,

1 |Zbigniew Zajda "Sieci przemystowe Profibus DP, ProfiNet, AS-i i EGD : przyktady zastosowan", BTC 2018 Damian

Strojek, Jerzy Kluczewski "Pacet Tracer for young intermediate admins", ITStart 2023

Uzupelniajaca

Damian Strojek, Jerzy Kluczewski, Robert Wszelaki, Marek Smyczek "Packet Tracer for young beginners admins",
1 |ITStart 2023 Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk "Robotization of production processes" PWN 2017
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INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Parametryzacja sterownikéw przemystowych Kod 71
(modutu) przedmiotu
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VII Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 [ z07]| 1 9 |zOo7| 1
151207 1 9 [z07| 1
15 |z07| 1 9 [z07] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
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 wilasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE
Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikéw PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykoéw programowania. Znajomos¢
urzadzen peryferyjnych dla uktadow PLC. Znajomo$¢ metod i sposobow edycji i kontroli parametréw sterownika i
zabezpieczen przed nieuprawnionym dostepem, jak rowniez poziomoéw uprawnien i dostgpu.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma zaawansowang wiedzg ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci przemystowych,
znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania

K_W14

Wi1.1

Posiada wiedze z zakresu: technik regulacji automatycznej, sterowania programowalnego,
robotyki oraz napedow energoelektronicznych

W2

Ma zaawansowang wiedz¢ w zakresie: (1) formutowania probleméw decyzyjnych, (2) technik
przeszukiwan prostych, heurystycznych i metaheurystycznych, (3) systemow ekspertowych i obliczen
inteligentnych i wptywu tych czynnikow na cykl zycia obiektow i zarzadzanie jako$cia

W2.1

Potrafi stosowac¢ techniki przeszukiwan w celu pozyskania informacji, takze w postaci
systemow 1 uktadoéw fuzzy logic,owalnego, robotyki oraz napgeddéw energoelektronicznych

K_W15

Posiada zaawansowang wiedz¢ w zakresie wybranej specjalno$ci

W3

W3.1 |Wykonuj e parametryzacj¢ sterownikéw PLC

K_W16

Umiejetnosci

Ul

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

K_U01

Ul.1 |Wykorzystuje w praktyce portale techniczne producentéw sprzetu




Kompetencje

Ma $wiadomos$¢ konieczno$ci wspodtdziatania i pracy w grupie, przyjmujac w niej rdzne role, okreslajac
priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
K1 - —— — — K_Ko06
K1.1 |[Ciagle aktualizuje wiedz¢ i umiejetnosci -
K1.2 [Zajmuje okreslong pozycje w zespole
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 45 27
Wyktad 15 9
Pojecie i1 zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikow PLC i sieci przemystowych ) 1
2 |Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci 2 1
3 [Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan 2 1
4 [Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania 2 1
5 Sprzetowe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametréw ) 1
6 |Programowe metody kontroli aplikacji, okreslania granicznych zmian parametrow 2 1
7 [Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, 1 1
8 |Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania 1 1
9 |Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych 1 1
Laboratorium 15 9
Pojecie i1 zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikow PLC i sieci przemystowych - proba ) 1
uzycia w programie
Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci - uzycie w programie, ) |
okreslanie i ustawianie poziomu dostepu
Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan - przyktady ) 1
dziatan
4 Poziomy' dostepu do aplikacji, sposoby ich ustanawiania i zabezpieczania - proba uzycia w ) |
programie
Sprzetowe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametréw - ) 1
proba uzycia w programie
6 Program'owe metody kontroli aplikacji, okre$lania granicznych zmian parametrow - proba uzycia w ) |
programie
7 [Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, - uzycie kopii zapasowej 1 1
8 |Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania - proba uzycia w programie 1 1
9 Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych - sesja | 1
dyskusyjna
Projekt 15 9
Pojecie i1 zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikéw PLC i sieci przemystowych - ) 1
element zatozen projektu
) Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci - uzycie w projekcie ) |
3 [Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan 2 1
4 [Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania 2 1
5 Sprzetowe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametréw ) 1
6 |Programowe metody kontroli aplikacji, okreslania granicznych zmian parametrow 2 1
7 [Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, 1 1
8 |Kopia zapasowa programu w projekcie i procedury jej zastosowania 1 1
9 Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych - | 1
podsumowanie projektu
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi W1.1 1|kolokwium pisemne pytania otwarte K W14
\\ P/ W21 1|kolokwium pisemne pytania otwarte K_W15
wa WA 1 1|kolokwium pisemne pytania otwarte K WAk




v T | 2|kolokwium praktyczne | ST
UmiejgtnoécilWyklad
Ul UL1 1|sprawozdanie K U0l
2|praca semestralna -
Kompetencje|Wyklad
K1 K11 I|praca ser’n’estraln.a . K K06
2|aktywnos¢ na zajeciach -
WiedzalLaboratorium
Wi W1 1|sprawozdanie K Wi4
2|praca semestralna -
W2 W2.1 1|sprawozdanie K Wis
2|praca semestralna -
W3 W3l I|praca ser’n’estraln.a . K W16
2|aktywnos¢ na zajeciach -
Umiej(;tnoécilLaboratorium
Ul U1l 1|praca sel?lrestraln'a . K Uo1
2|aktywno$¢ na zajgciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1[aktywnosé na zajeciach | K_K06
WiedzalProjekt
Wi WL1 1|praca sel?lrestraln'a . K Wi4
2|aktywno$¢ na zajgciach -
w2 | wai | Hproiekt K_WI15
2|praca semestralna -
W3 W3.1 1|aktywnos¢ na zajeciach K W16
UmiejgtnoécilProjekt
U1 ULl |proiekt K_U01
2|sprawozdanie -
KompetencjelProjekt
1|projekt
K1 Ki1.1 2|sprawozdanie K_KO06
3|aktywno$¢ na zajeciach

FORMY OCENY

Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:

2,0

student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow

4,0

student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktow

3,0

student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow

4,5

student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktow

3,5

student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow

5,0

student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow

Kryteria oceniania wg skali:

bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym

dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym

dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym

dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym

dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dostatecznym

niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce

zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce

niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowac¢ w praktyce

NAKLAD PRACY WLASNEJ STUDENTA

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na
zrealizowanie aktywnosci

Godziny zaje¢¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk

45 27

Praca wlasna

Przygotowanie do zajec

5 5

Czytanie wskazanej literatury

5 5

Przygotowanie pracy pisemnej, raportu, prezentacji, demonstracji, itp.

5 10

Przygotowanie pracy semestralnej

10 15

Nl ]|WIN|—

Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia

5 13

Suma godzin:

75 75

Punkty ECTS:

3 3




LITERATURA

Podstawowa

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

J. Kasprzyk Programowanie sterownikow przemystowych, PWN Warszawa 2021.

Materiaty informacyjne firmy Siemens

Uzupelniajaca

B. Broel - Plater, Uktady wykorzystujace sterowniki PLC: projektowanie algorytmow sterowania, PWN Warszawa 2009

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

Liu T., Gao F. Industrial Process Identification and Control Design. Springer 2012
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SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOG

PARNS

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

NaZVZ;E zzueir)mom Projekt przejsciowy I przelflct)r(lliotu 72
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VI Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| | | | | | [is]zos] 2 | | | | | | [ 9 [z08] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wilasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Sieci komputerowe, programowanie sterownikow

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejgtnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z réznych zakreséw techniki.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma zaawansowang wiedze¢ ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci przemystowych,
znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania
Wi Analizuje kinematyke i dynamike robotéw i innych uktadéw mechatronicznych Analizuje K_wi4
W1.1 |[sygnaty w uktadach mechatronicznych i ich przebiegi Sprawnie czyta schematy i inng
dokumentacje techniczng
Umiejetnosci
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
pomiaréw, (3) okresli¢ bledy i niepewnosci pomiaréw
Ul Potrafi pozyska¢ potrzebna informacj¢ z wszelkich dostepnych mediow, dokona¢ jej analizy K U10
ULl w celu syntezy uktadu lub serwisu Potrafi pracowa¢ z dedykowanym oprogramowaniem, je -
’ aktualizowac, takze w aplikacjach sieciowych Potrafi dokona¢ analizy kinematycznej i
geometrycznej uktadow mechatronicznych
Kompetencje
Ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy dla wybranego kierunku studiow i wynikajacej
stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych technologii,
znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, jak réwniez
K1 |[szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki K K03
Zajmuje okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujace w nim zasady Stosuje
K1.1 |nowoczesne metody w obszarze projektu Ciagle doksztalca si¢ w réznych formach
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 15 9




Projekt 15 9
1 [Omoéwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2 1
2 |wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 2 1
3 [omodwienie postgpdw prac- konsultacja probleméw 3 2
4 |[sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 4 3
6 |prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProj ekt
Wi | WLl |  1]projekt | K W14
Umiej QtnoécilProj ekt
Ul | UL1 | 1|projekt | K_U10
KompetencjelProjekt
Kl | K11 | 1]projekt | K K03
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okreslonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 [student uzyskuje ponizej 51% maksymalne;j liczby punktow 4,0 [student uzyskuje od 71% do 80% maksymalne;j liczby punktow
3,0 [student uzyskuje od 51% do 60% maksymalne;j liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalne;j liczby punktow
3,5 [student uzyskuje od 61% do 70% maksymalne;j liczby punktow 5,0 |student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyja$nia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym

dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowac¢ w praktyce
NAKLAD PRACY WLASNEJ STUDENTA Srednia liczba godzin na
Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci
Godziny zaj¢¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 15 9
1 |Czytanie wskazanej literatury 5 5
E 2 |Przygotowanie pracy pisemnej, raportu, prezentacji, demonstracji, itp. 10 16
3 |Przygotowanie projektu 20 20
Suma godzin: 50 50
Punkty ECTS: 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 |Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Gltogow, 2011
2 |Dzierzek K., Programowanie sterownikéw GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007
3 |Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008
Uzupelniajaca
1 |H. Bodo, Mechatronika: komponenty, metody, przyktady, PWN Warszawa 2013
2 |J. Turowski, Podstawy Mechatroniki, Wyzsza Szkota Humanistyczno - Ekonomiczna £.6dZ 2011
3 |Watt A. Project management 2nd Ed. Bccampus 2014
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Nazvz;ang zzl;ir)nmtu Projekt przejsciowy 11 przelflct)r(lliotu 73
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VI Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| | | | | | [is]zos] 2 | | | | | | [ 9 [z08] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wilasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

kurs panele HMI, sterowniki przemystowe

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztalcenie umiejgtnosci rozwiazywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakreséw techniki.
Nabycie umiejetnoséi 1 do§wiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakatdach
przemystowych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma zaawansowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci przemystowych,
znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania

W1

Analizuje kinematyke i dynamike robotéw i1 innych uktadéw mechatronicznych Analizuje
sygnaty w uktadach mechatronicznych i ich przebieg Sprawnie czyta schematy i inng
dokumentacje techniczng

Wi1.1

K_W14

Umiejetnosci

Ul

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

K_U01

Potrafi pozyska¢ potrzebna informacj¢ z wszelkich dostepnych mediow, dokona¢ jej analizy

ULl w celu syntezy uktadu lub serwisu

Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowaé sprzgt komputerowy i urzadzenia sieci
komputerowe;j

U2

Potrafi pracowa¢ z dedykowanym oprogramowaniem, je aktualizowac, takze w aplikacjach

U2.1 o
sieciowych

K_U07

U3

Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
pomiaréw, (3) okresli¢ bledy i niepewnosci pomiaréw

K_U10

U3.1 |P0traﬁ dokona¢ analizy kinematycznej i geometrycznej uktadow mechatronicznych

U4

Potrafi zredagowacé, przeanalizowac¢ i zaprezentowa¢ wymagania stawiane w przedsiewzieciach
zwiazanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych wybranego kierunku studiow
uwzglednieniem aspektow ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

N

K_U22




U4l Potrafi analizowa¢ funkcjonowanie uktadu mechatronicznego i diagnozowaé¢ awari¢ na
podstawie objawow
Kompetencje
Ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy dla wybranego kierunku studiow i wynikajacej
stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych technologii,
znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez
K1 |[szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki K K03
Zajmuje okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujace w nim zasady Stosuje
K1.1 |nowoczesne metody w obszarze projektu Ciagle doksztalca si¢ w réznych formach
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 15 9
Projekt 15 9
1 |Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1 1
2 |wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadéw automatyki 3 1
3 [omowienie postepow prac- konsultacja probleméw 3 2
4 |sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 4 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProj ekt
Wi | W11 | 1projekt | K W14
Umiej e;tnoécilProj ekt
U1l Ul.1 1|projekt K Uo01
U2 U2.1 1|projekt K_U07
U3 U3.1 1|projekt K U10
U4 U4.1 1|projekt K_U22
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 | 1]projekt | K K03
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 [student uzyskuje ponizej 51% maksymalne;j liczby punktow 4,0 [student uzyskuje od 71% do 80% maksymalne;j liczby punktow
3,0 [student uzyskuje od 51% do 60% maksymalne;j liczby punktow 4,5 [student uzyskuje od 81% do 90% maksymalne;j liczby punktow
3,5 [student uzyskuje od 61% do 70% maksymalne;j liczby punktow 5,0 |student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyja$nia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
NAKLAD PRACY WLASNEJ STUDENTA Srednia liczba godzin na
Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci
Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 15 9
Czytanie wskazanej literatury 5 5
E Przygotowanie pracy pisemnej, raportu, prezentacji, demonstracji, itp. 10 16
Przygotowanie projektu 20 20
Suma godzin: 50 50
Punkty ECTS: 2 2
LITERATURA
Podstawowa

1 |Dzierzek K., Programowanie sterownikéw GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

2 |Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemoéw, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

Uzupelniajaca




Watt A. Project management 2nd Ed. Bccampus 2014

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

W. Tarnowski, Optymalizacja i polioptymalizacja w mechatronice, Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Koszalinskiej
2009
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Nazvz;lg zlzueﬁllr)motu Napedy elektryczne w robotyce i automatyce przelflcr)r(lliotu 74
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr \4 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E5 2 9 ES 2
15 | ZO5| 2 9 |Z05| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wilasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
Kurs elektrotechniki, fizyki, elektronika i elektrotechnika
CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napgdami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedéw elektrycznych i oprogramowania dedykowanego
do stosowanych w przemysle, transporcie, handlu, ustugach i urzadzeniach powszechnego uzytku uktadéw napgdowych.
Wskazanie zalet i mozliwo$ci napgddw energoelektronicznych w odniesieniu do klasycznych - archaicznych obecnie uktadéw
napgdowych. Znaczenie zaklocen i wspotczynnika cos fi we wspotczesnych sieciach elektrycznych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT

Wiedza

Ma zaawansowana wiedz¢ 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

Wi Potrafi syntezowac i przeksztatca¢ podstawowe wzory i zalezno$ci matematyczne, takze w
zakresie liczb zespolonych Potrafi analizowaé uktady napedowe w zakresie wystepujacego
momentu obrotowego, mocy, napie¢, pradow Potrafi instalowac 1 stosowa¢ oprogramowanie
do: programowania sterownikow PLC, symulacji obiektow przemystowych, symulacji
uktadow sterowania, konfiguracji przemiennikdw, przeksztattnikow i soft startow, robotow

przemyslowych,

K_WI2

Wi1.1

Umiejetnosci

Potrafi oceni¢ przydatno$¢ metod i narzgdzi stuzacych do rozwigzywania zadan inzynierskich, typowych
dla wybranego kierunku studiow. Potrafi wybiera¢ i stosowac wlasciwe metody i narzgdzia




U1 Potrafi pozyskiwac informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je,

UL narzedzia do projektowania, analizy uktadow napedowych, ich parametryzacji,

programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek

dokonywac¢ selekcji i wykorzystywaé do realizacji zadan zawodowych Potrafi dobra¢ metody i

K _U21

Kompetencje

obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

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

K1
K1.1

eliminuje rozwigzania nieefektywne

Potrafi pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialno$¢ za wykonane zadania zawodowe
Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak
rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze i umiejetnosci,

K_K02

TRESCI KSZTALCENIA

ST

NST

TEMAT

30

18

Wyklad

15

Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego

Typy i rodzaje obciazen. Pojecia podstawowe. Redukcja maszyny roboczej w zakresie momentu
statycznego, dynamicznego i momentu bezwladno$ci do watu silnika. Wyznaczenie obcigzenia
zastgpczego.

Budowa i zasada dziatania serwonapgdow. Elementy serwonapgdu. Pomiar predkosci i potozenia

Budowa i zasada dziatania naped6éw bezposrednich. Prady, napigcia, uktady pomiarowe

Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych. Parametry napedow, zalety i wady, przebiegi
napie¢ 1 pragdow na silniku. Regulacja momentu obrotowego. Hamowanie GSB i QSP. Sterowanie
hamowaniem. Obwdd posredni. Przerywacz hamulca. Zwrot energii do sieci. Cos fi napedu.

Dobér napedéw, Oprogramowanie dedykowane do konfiguracji i prowadzenia ruchu napedow.
Bezpieczenstwo pracy napedu. Funkcja SAFETY. Chlodzenie silnikow, pomiar temperatury
silnika. Sterowanie napedem poprzez wejsécia analogowe i cyfrowe i przez sie¢ Profinet.

Laboratorium

15

Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego - okreslenie
warunkow zasilania, dobor parametréw, elementy budowy, tabliczka znamionowa i jej zawartos¢.
Parametry zamowieniowe silnikéw. Oznaczenia zaciskow.

Typy i rodzaje obcigzen. Pojecia podstawowe. Redukcja maszyny roboczej w zakresie momentu
statycznego, dynamicznego i momentu bezwladnosci do watu silnika. Wyznaczenie obcigzenia
zastepczego.

Budowa i zasada dziatania serwonapedow. Badanie pracy serwonapedu - serwonaped jako hamulec
i jako silnik. Pomiar parametrow. Pomiar predkosci, napig¢ pradow.

Budowa i zasada dziatania napeddéw bezposrednich - Podltgczanie silnikéw do sieci, rozruch i
zatrzymanie, uktady potaczen, liczba par biegunow

Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych - podtaczanie uktadu do sieci, konfiguracja
falownika, zestawy parametréw, konfiguracja za pomoca sieci Profinet, btedy konfiguracji i ich
potwierdzanie, badanie silnikow, zdejmowanie charakterystyki przy roznych zestawach
parametrow

6

Dobor napgdow, Oprogramowania dedykowane do konfiguracji i badania napgdow napgedow

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS

| EFEKT

WiedzalWyklad

W1 | Wi1.1 | llegzamin pisemny pytania otwarte

| K W12

Umiej gtnoécilWyklad

U1l | Ul.1 | llkolokwium pisemne pytania otwarte

| K_U21

KompetencjelWyklad

K1 | Ki1.1 | llkolokwium pisemne pytania otwarte

| K_K02

WiedzalLaboratorium

[u—

Wi WL1 praca semestralna

[\

aktywno$¢ na zajeciach

K W12




Umiej gtnoécilLaboratorium

U1

Ul.1

—

praca semestralna

[\

aktywno$¢ na zajeciach

K _U21

KompetencjelLaboratorium

K1

Ki1.1

[u—

praca semestralna

[\

aktywno$¢ na zajeciach

K_K02

FORMY OCENY

Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:

2,0 |student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow 4,0 |student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktéw

3,0 |student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktow

3,5 |student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow 5,0 [student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow

Kryteria oceniania wg skali:

bardzo dobry

student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym

dobry plus

4,5

student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym

dobry

student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym

dostateczny plus

3.5

student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym

dostateczny student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowaé w praktyce

NAKLEAD PRACY WLASNEJ STUDENTA

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na
zrealizowanie aktywnosci

Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 30 18

S 1 |Przygotowanie do zajec 15 15
& [ 2 |Czytanie wskazanej literatury 10 15
i 3 |Przygotowanie pracy pisemnej, raportu, prezentacji, demonstracji, itp. 15 17
§ 4 |Przygotowanie pracy semestralnej 15 15
A1 5 [Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 15 20
Suma godzin: 100 100

Punkty ECTS: 4 4

LITERATURA
Podstawowa

1 |W. Koczara, Wprowadzenie do napgdu elektrycznego, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, 2012

S. Azarewicz, Naped elektryczny: ¢wiczenia laboratoryjne, Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, 2002

J. Lastowiecki, Napedy elektryczne w automatyce i robotyce, Wydawnictwo Politechniki Swigtokrzyskiej, 2011

Uzupelniajaca

1 |W. Szenajch, Naped i sterowanie automatyczne, WNT Warszawa 2016

2 |Vukosavic S.N. Electrical Machines. Springer 2013
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PARNS:

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Budowa i badania manipulatoréw i robotow

Kod

przedmiotu 75

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Nauk Inzynieryjno-Technicznych

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiéow

praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i robotyka

Specjalnosé¢

RiM

Modut ksztalcenia

Specjalnosciowy

Jezyk wyktadowy

polski

Semestr

VII

Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium Projekt

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium Projekt

30 | E7

2 18 | E7 | 2

30 1z07| 1 18 [z207]| 1

15 |z07| 1 9

Z07| 1

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 30 Wyktad 18

Laboratorium 30 Laboratorium 18

Projekt 15 Projekt 9

Razem 75 Razem 45

Praca wlasna studenta 25 Praca wlasna studenta 55

Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawy fizyki i wytrzymato$ci materiatow.

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z podaswami budowy, badan i analiz dzialania robotow przemystocych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

EFEKT

Wiedza

W1

Ma zaawansowang wiedze¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez
stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia
urzadzen i systemow technicznych

K_W09

Wi1.1 |Zna podstawowe zasady budowania manipulatorow

W2

Ma zaawansowang wiedz¢ w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1)
podstawowe uklady napedowe i sensoryczne robotdw przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z
funkcjonowaniem robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

K_WI1

W2.1 |potraﬁ wyznaczy¢ charakterystyki danej konstrukcji

Umiejetnosci

Ul

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

K U13

zna kryteria optymalizacji konstrukcji potrafi wykona¢ program sterujacy praca robota w
zakresie podstawowych funkcji potrafi zaprogramowac robota do wykonywania czynnosci
zwiazanych z przemieszczaniem obiektéw miedzy zadanymi punktami

Ul.1

Kompetencje

Ma $wiadomos$¢ konieczno$ci wspodtdziatania i pracy w grupie, przyjmujac w niej rdzne role, okreslajac
priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




K1 K11 Potrafi pr’zydzielaé zada’nia do realizacji kompleksowego zadania z podziatem czynnosci dla K K06
poszczegolnych cztonkow zespotu -
K1.2 rozumie znaczenie integracji systemow technicznych i ich wptyw na bezpieczng eksploatacje
manipulatorow
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 75 45
Wyktad 30 18
! Badanie parametréw i charakterystyk manipulatoréw robotéw. Standardy dotyczace parametrow i 4 4
charakterystyk robotow.
) Parametry i charakterystyki wspolczesnych robotow manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 2 4
Badania precyzji pozycjonowania, sprzet i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
3 |charakterystyk: tarcia, luzu, podatno$ci statycznej i dynamicznej w manipulatorach. 4 4
4 Badanie parametréw i charakterystyk manipulatoréw robotéw. Planowanie eksperymentu, 6 5
przeprowadzenie eksperymentu.
5 Analiza wynikow badan, opracowanie sprawozdania z badan i prezentacja wynikow badan 2 4
manipulatoréw robotow.
Laboratorium 30 18
1 [montaz i kalibrowanie chwytaka 4 4
2 |wyznaczanie charakterystyki sitowo przemieszczeniowej chwytaka 8 4
3 |programowanie sekwencji ruchéw chwytaka 4 4
4 |Planowanie eksperymentu z zastosowaniem chwytakéw pneumatycznych i mechanicznych 6 2
5 |zasady doboru chwytaka do realizacji wybranych zadan 8 4
Projekt 15 9
1 [wydanie tematow i omowienie przebiegu realizacji projektu 2 2
2 |opracowanie wstepnych koncepcji chwytakow 4 2
3 |wybor koncepcji poprzez okreslenie kryteriow optymalizacyjnych 2 2
4 |obliczenia wytrzymato$ciowe i funkcjonalne chwytaka 3 1
5 |przygotowanie dokumentacji technicznej chwytaka 4 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalWyklad
Wi WL1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K W09
2|aktywno$¢ na zajgciach -
W2 Ww2.1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K Wil
2|aktywno$¢ na zajgciach -
Umieje;tnoécilWyklad
Ul ULl 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K UI3
2|aktywnos¢ na zajeciach -
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K K06
2|aktywno$¢ na zajgciach -
WiedzalLaboratorium
Wi WL1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K W09
2|aktywno$¢ na zajgciach -
W2 Ww2.1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K Wil
2|aktywno$¢ na zajgciach -
Umieje;tnoécilLaboratorium
Ul ULl 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K UI3
2|aktywnos¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K K06
2|aktywno$¢ na zajgciach -
WiedzalProjekt
AVYA | W1 1 | 1 |pr0j ekt | K WwWnao




" e 2|aktywnos¢ na zajeciach =
w2 | wap ekt K_WI11
2|aktywnos¢ na zajeciach -
Umiej t;tnoécilProj ekt
vl | uta |proekt K_U13
2|aktywno$¢ na zajgciach -
KompetencjelProjekt
Ki | kg |fproekt K_K06
2|aktywnos¢ na zajeciach -
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 |student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow 4,0 |student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktéw
3,0 |student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktéw
3,5 |student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow 5,0 [student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyja$nia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowaé¢ w praktyce
NAKLAD PRACY WELASNEJ STUDENTA Srednia liczba godzin na
Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci
Godziny zaje¢ (wg planu studidow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 75 45
1 |Przygotowanie do zajec 3 7
% 2 |Czytanie wsk.azanej lit(?ratury . _ _ 3 7
s |3 |Przygotowanie pracy pisemnej, raportu, prezentacji, demonstracji, itp. 3 6
§ 4 |Przygotowanie projektu 8 20
& | 5 |Przygotowanie pracy semestralnej 2 7
6 |Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 6 8
Suma godzin: 100 100
Punkty ECTS: 4 4
LITERATURA
Podstawowa

M. Szelerski. Robotyka przemystowa : teoria, budowa, eksploatacja. Krosno : Wydawnictwo "KaBe". Rok wydania:
1 2019 J. Honczarenko. Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne.
2010 T. Szkodny. Podstawy robotyki. Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej. 2012

Uzupelniajaca

B. Fijatkowski, J. Tutaj.Mechatronika: wprowadzenie do zintegrowanego nap¢du elektromechanicznego. Nowy Sacz:
Wydawnictwo Naukowe Panstwowej Wyzszej Szkoly Zawodowej 2018
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INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Sterowanie robotow Kod 76
(modutu) przedmiotu
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VI Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | z06| 2 9 |z06| 2
15 | z06| 2 9 |Z06| 2
15 |z06| 1 9 |z06| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
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 wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

kurs podstawy robotyki, wytrzymato$¢ materiatow, elektronika i elektrotechnika, zaawansowane programowanie sterownikow
przemystowych

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentdw z podstawowymi koncepcjami, technikami i narzgdziami zwigzanymi ze
sterowaniem robotami. Przedmiot ten ma na celu rozwinigcie umiej¢tnosci i wiedzy w zakresie projektowania, implementacji
1 optymalizacji systemow sterowania robotami.

Cele szczegbdlowe:

Zrozumienie podstawowych koncepcji i teorii zwigzanych ze sterowaniem robotami, takich jak modelowanie dynamiczne
robotéw, metody regulacji i sterowania, kinematyka i dynamika manipulatoréw itp.

Nabycie umiejgtnosci programowania i implementacji algorytmow sterowania robotami w odpowiednich jezykach
programowania.

Zdolno$¢ do projektowania i analizowania roznych uktadéow sterowania dla r6znych typdw robotow, takich jak roboty
mobilne, manipulatory czy roboty przemystowe.

Rozwinigcie umiejetnosci pracy z narzgdziami i platformami do sterowania robotami, takimi jak srodowiska programistyczne,
symulatory robotéw, kontrolery itp.

Zapoznanie si¢ z r6znymi technikami sterowania robotami, takimi jak sterowanie pozycyjne, sterowanie trajektoria,
sterowanie sitg czy sterowanie adaptacyjne.

Zrozumienie wyzwan zwiazanych z bezpieczenstwem i normami dotyczacymi sterowania robotami.

Praktyczne do§wiadczenie w projektowaniu, programowaniu i testowaniu systemow sterowania robotami poprzez realizacje
projektoéw lub laboratoriow.

Zdolno$¢ do analizy, oceny i optymalizacji systemow sterowania robotami pod katem efektywnosci, precyzji, predkosci czy
bezpieczenstwa.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT

Wiedza




Ma zaawansowang wiedz¢ w zakresie nowoczesnych robotéw przemystowych obejmujaca: (1)
podstawowe uktady napgdowe i sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z

W1 |[funkcjonowaniem robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle K W11
W11 Wie jaki ruch robota bedzie odpowiedni do przeniesienia elementu zgodnie z budowa
manipulatora.
Posiada zaawansowang wiedz¢ w zakresie wybranej specjalno$ci
W2 — - - = - K W16
W2.1 |W1e jakie sa algorytmy sterowania robotami przemystowymi i cobotami. -
Umiejetnosci
Potrafi rozwigzywa¢ zagadnienia zwiazane z eksploatacjg robotow przemystowych, takie jak: (1)
zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatoréw przemystowych, (2) zastosowanie
typowych jezykow i sposobow programowania robotoéw, (3) zastosowanie zasad bezpieczenstwa
UL zwigzanych z wykorzystaniem robotow LS ULY
ULl Z wykorzystaniem §rodowiska Matlab potrafi rozwigza¢ zadanie proste i odwrotne kinematyki
manipulatora.
U2 Potrafi stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle K U20
U2.1 |Zna zasady bezpiecznej pracy z robotem przemystowym. -
Kompetencje
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K_KO02
K1.1 |Wie jak automatyzacja przy uzyciu robotow i cobotow zmienia warunki pracy.
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 45 27
Wyktad 15 9
Specyfika problermow zwigzanych z jezykami programowania robotéw 1 1
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 1
niezawodno$¢ oprogramowania.
Narzgdzia programistyczne do modelowania srodowiska pracy robotéw i programowania robotow.
Typy danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace. 3 2
Programowanie robotow przemystowych. Uktady wspotrzgdnych, definiowanie zmiennych
pozycyjnych robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztagczowej, transformacje wzgledne. 4 3
Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztaczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektorig ciagla oraz z punktu do punktu. 4 2
Laboratorium 15 9
Specyfika problerméw zwigzanych z jezykami programowania robotow 1 1
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 1
niezawodno$¢ oprogramowania.
Narzedzia programistyczne do modelowania §rodowiska pracy robotdw i programowania robotow.
Typy danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace. 3 2
Programowanie robotéw przemystowych. Uktady wspodtrzednych, definiowanie zmiennych
pozycyjnych robota w przestrzeni kartezjanskiej i zlaczowej, transformacje wzgledne. 4 3
Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztagczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci 1
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektoria ciagla oraz z punktu do punktu. 4 2
Projekt 15 9
Specyfika problermow zwigzanych z jezykami programowania robotéw 1 1
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 1
niezawodno$¢ oprogramowania.
Narzgdzia programistyczne do modelowania srodowiska pracy robotéw i programowania robotow.
Typy danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace. 3 2




Programowanie robotéw przemystowych. Uktady wspotrzgdnych, definiowanie zmiennych
4 |pozycyjnych robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztagczowej, transformacje wzgledne. 4 3

Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztaczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i
5 |przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektoria ciagla oraz z punktu do punktu. 4 2

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi W1.1 1|kolokwium pisemne pytania zamknigte K W11
W2 W21 1|kolokwium pisemne pytania zamknigte K W16
Umiejetnosci|Wyklad
Ul Ul.1 1|aktywnos¢ na zajeciach K_U13
U2 U2.1 1 |kolokwium pisemne pytania zamknigte K U20
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 | 1 |kolokwium pisemne pytania zamknigte | K K02
Wiedza|Laboratorium
Wi W1.1 1 |kolokwium pisemne pytania zamknigte K W11
W2 W21 1|kolokwium pisemne pytania zamknigte K W16
Umiejetnosci|Laboratorium
Ul Ul.1 1|aktywnos¢ na zajeciach K_U13
U2 U2.1 1 |kolokwium pisemne pytania zamknigte K U20
Kompetencje|Laboratorium
K1 K1.1 | 1 |kolokwium pisemne pytania zamknigte | K K02
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1|projekt K Wi1
W2 W21 1|projekt K W16
Umiej QtnoécilProj ekt
Ul Ul.1 1|projekt K_U13
U2 U2.1 1|projekt K _U20
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 | 1]projekt | K K02
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 |student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow 4,0 |student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktéw
3,0 |student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktéw
3,5 |student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow 5,0 [student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakfadane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do$¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowaé w praktyce
NAKLAD PRACY WELASNEJ STUDENTA Srednia liczba godzin na
Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci
Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 45 27
g 1 |Przygotowanie do zajec 10 10
| 2 [Czytanie wskazanej literatury 10 10
g 3 |Przygotowanie projektu 40 45
~| 4 |Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 20 33
Suma godzin: 125 125
Punkty ECTS: 5 5

LITERATURA




Podstawowa

Zielinska, T., Maszyny kroczace: podstawy, projektowanie, sterowanie i wzorce biologiczne, 2014

Makarewicz, A., Sterowanie robotem na bazie rozpoznanej barwy obiektu. Pomiary Automatyka Robotyka nr. 1s. 119-
123,2014

Kurc, K. Mechatronika w projektowaniu robota. Rzeszéw: Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej. 2010

Uzupelniajaca

Giergiel, M., Hendzel, Z., Zylski, W., Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych. Warszawa:
Wydawnictwo Naukowe PWN, 2002
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Nazwa przedmiotu Systemy sterowania i monitorowania proceséw przemyslowych Kod 77
(modutu) przedmiotu
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VI Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | z06| 2 9 |z06| 2
15 | z06| 2 9 |Z06| 2
15 |z06| 1 9 |z06| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
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 wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawy programowania sterownikéw PLC
CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie z podstawami projektowania, wdrazania i serwisowania aplikacji wizualizacyjnych w
oprogramowaniu Wonderware InTouch. W trakcie przedmiotu student samodzielnie projektuje aplikacje wizualizacyjng od
podstaw poprzez konfiguracje okien synoptycznych, symboli graficznych nowej generacji (symbole ArchestrA), definicje
zmiennych oraz konfiguracje skryptow. Przedmiot obejmuje szereg przyktadow obrazujacych praktyczne sposoby
wizualizacji zasobow przedsigbiorstwa.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada zaawansowang wiedz¢ w zakresie wybranej specjalno$ci
Wi W11 Zna narzedzia informatyczne, mechanizmy i rozwigzania umozliwiajgce wizualizacje K W16
" |zasobdw przedsigbiorstwa i monitorowanie procesu przemystowego.
Umiejetnosci
Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedze do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
y1 [spedjalnoscid : — — K_UI8
ULl Potrafi przygotowacé, przepr'owadzw 1 wdrozy¢ projekt systemu wizualizacji procesu -
przemystowego w programie InTouch.
Kompetencje
Ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy dla wybranego kierunku studiow i wynikajacej
stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych technologii,
znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, jak réwniez
il szkoleniach 1 kursach prowadzonych przez uznane jednostki S LA
K11 Rozumie potrzebe poszerzania wiedzy zwigzanej z metodologiczng i technologiczng strong
systemow wizualizacji
TRESCI KSZTALCENIA | ST NST




TEMAT 45 27
Wyktad 15 9
1 |Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1
2 |Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1
3 |Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 2 1
4 |Programowanie skryptow 2 1
5 |Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 2 1
6 [Implementacja trendéw biezacych i historycznych 2 1
7 |Alarmy: hierarchia i implementacja 2 1
8 |Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewn¢trznymi 2 1
9 |Przyktad zaawansowanego projektu 1 1
Laboratorium 15 9
1 |Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1
2 |Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1
3 |Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 2 1
4 |Programowanie skryptéw 2 1
5 |Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 2 1
6 [Implementacja trendéw biezacych i historycznych 2 1
7 |Alarmy: hierarchia i implementacja 2 1
8 |Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewn¢trznymi 2 1
9 |Przyktad zaawansowanego projektu 1 1
Projekt 15 9
1 |Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1
2 |Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1
3 |Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 2 1
4 |Programowanie skryptéw 2 1
5 |Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 2 1
6 [Implementacja trendéw biezacych i historycznych 2 1
7 |Alarmy: hierarchia i implementacja 2 1
8 |Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewn¢trznymi 2 1
9 |Przyktad zaawansowanego projektu 1 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalWyklad
Wi WL1 1 kolokw%um p?semne pytan%a otwarte.: K Wi6
2|kolokwium pisemne pytania zamknigte -
Umiejetnosci| Wyklad
Ul ULl 1 kolokw%um p?semne pytan%a otwarte. K UI18
2|kolokwium pisemne pytania zamknigte -
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1 kolokw%um p?semne pytan%a otwarte.: K KO3
2|kolokwium pisemne pytania zamknigte -
Wiedza|Laboratorium
W1 [ W11 | 1[aktywnosé na zajeciach | K W16
Umieje;tnoécilLaboratorium
Ul | UL1 | 1|aktywnos¢ na zajeciach | K U18
KompetencjelLaboratorium
K1 [ K11 | 1[aktywnosé na zajeciach | K K03
WiedzalProjekt
Wi | W11 | 1|projekt | K W16
Umieje;tnoécilProjekt
Ul | UL1 | 1|kolokwium praktyczne | K U18
KompetencjelProjekt
K1 | K11 | 1|projekt | K K03

FORMY OCENY

Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:




2,0 |student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow 4,0 |student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktéw

3,0 |student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktéw

3,5 |student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow 5,0 [student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktéw

Kryteria oceniania wg skali:

bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym

dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce

NAKLEAD PRACY WLASNEJ STUDENTA

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na
zrealizowanie aktywnosci

Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 45 27

g 1 |Przygotowanie do zajec 10 10

| 2 [Czytanie wskazanej literatury 5 5
§ [ 3 [Przygotowanie projektu 45 55
&| 4 |Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 20 28
Suma godzin: 125 125

Punkty ECTS: 5 5

LITERATURA
Podstawowa

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

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

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

Uzupelniajaca

Oprzegdkiewicz, K. Systemy SCADA w $rodowisku Android, Pomiary Automatyka Robotyka no 12, s. 95-99, 2014
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Nazvz;ang zzl;ir)nmtu Chwytaki i narzedzia robotéw przelflct)r(lliotu 78
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VI Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | z06| 2 9 |z06| 2
30 | Z06| 4 18 |Z06| 4
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wilasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE
kurs wytrzymatosci materialow, podstawy robotyki
CEL PRZEDMIOTU
Opanowanie przez studenta wiedzy o konstrukcjach i uktadach napgdowych oraz sensorycznych chwytakéw i narzedzi
robotow
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma zaawansowang wiedze¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez
stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia
W1 |urzadzen i systemow technicznych K W09
WL1 Potrafi samodzielnie zaprojektowa¢ chwytak manipulatora na podstawie zadanych
parametrow
Ma zaawansowang wiedzg w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1)
podstawowe uktady napedowe i sensoryczne robotdw przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z
W2 |funkcjonowaniem robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle K W11
W21 Ma wiedze z zakresu obliczania charakterystyk sitowych i przemieszczeniowych chwytaka
Posiada zaawansowang wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju
W3  |automatyki i robotyki K W17
W3.1 |Potraﬁ $ledzi¢ tendencje rozwojowe w zakresie konstrukcji chwytakow
Ma zaawansowang wiedze¢ niezb¢dng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
w4 pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnos$ci inzynierskiej K Wi8
W41 Rozumie wptyw poprawnosci stosowania kryteriow doboru parametréw konstrukcji na -
" |zywotno$¢ konstrukeji
Ma zaawansowana wiedz¢ z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa autorskiego; potrafi
korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j
W5 - — - —— K_W19
W5.1 Zna zasac.ly dotyczace stosowania ochrony wtasno$ci przemystowej oraz konsekwencje jej -
naruszenia




Umiejetnosci

Posiada umiejetnosci jezykowe na poziomie B2 Europejskiego Systemu Opisu Ksztalcenia Jezykowego
U1 uwzgledniajace stownictwo stosowane w dziatalno$ci inzyniera z obszaru automatyki i robotyki K U04
Ul.1 |Potraﬁ czerpa¢ wiadomosci z literatury branzowej wydawanej w jezyku angielskim
Kompetencje
Ma $wiadomos$¢ potrzeby jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggnigciami techniki dla
wybranego kierunku studiow
Rozumie znaczenie precyzyjnego przedstawiania informacji technicznych i ich wplyw na
K1 K1.1 . , . ; . . K_Ko04
bezpieczenstwo uzytkowania danego obiektu technicznego -
K1.2 Potrafi zaplanowac $ciezke rozwoju zawodowego poprzez aktywny udziat w kursach i
szkoleniach branzowych
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 [Charakterystyka efektorow robotow przemystowych. 3 1
2 |Rozwigzania konstrukcyjnych chwytakéw. Mechanizmy chwytakow. 3 2
3 Chwytaki podcisnieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dioni. 3 5
4 Napedy chwytakow. Uklady sensoryczne chwytakow. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i 3 )
magazyny.
5 [Narzedzia robotdw do realizacji operacji technologicznych. 3 2
Laboratorium 30 18
1 [okre$lanie charakterystyki obcigzen chwytaka w funkcji predkosci przemieszczenia 6 2
) Sprawdzenie wymagan sity nacisku chwytaka w zalezno$ci od ci¢zaru obiektu i predkosci 6 4
przemieszczania
3 [|analiza konstrukcji roznych typéw chwytaka 6 4
4 [dobdr napedu do konstrukcji chwytaka 6 4
5 [analiza mozliwo$§ci mocowania narzedzi wykonawczych do r6znych typdéw chwytaka 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi WL.1 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K W09
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W2 W2.1 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K Wil
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W3 W3l 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K W17
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W4 Wa.1 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K Wi8
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W5 W5.1 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K W19
2|aktywnos¢ na zajeciach -
UmiejgtnoécilWyklad
Ul UL1 1 kolokwiu’r’n ustn§ . K U04
2|aktywno$¢ na zajgciach -
Kompetencje|Wyklad
K1 K11 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K K04
2|aktywnos¢ na zajeciach -
WiedzalLaboratorium
Wi W1 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K W09
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W2 W2.1 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K Wil
2|aktywnos¢ na zajeciach -
W3 W3l 1 kolokwiu’I’n ustnf.: . K W17
2|aktywnos¢ na zajeciach -
N/ A WA 1 1 kOIOkWium ustne K W1Q




" T 2|aktywno$¢ na zajeciach T
W5 | ws | rolokwium uste K_W19
2|aktywnos¢ na zajeciach -
Umiej QtnoécilLaboratorium
Ul UL1 1|kolokwium ustn§ . K U04
2|aktywno$¢ na zajgciach -
KompetencjelLaboratorium
Ki | K11 [—rolokwiumusthe K_K04
2|aktywnos¢ na zajeciach -
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okre§lonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 |student uzyskuje ponizej 51% maksymalnej liczby punktow 4,0 |student uzyskuje od 71% do 80% maksymalnej liczby punktéw
3,0 |student uzyskuje od 51% do 60% maksymalnej liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalnej liczby punktéw
3,5 |student uzyskuje od 61% do 70% maksymalnej liczby punktow 5,0 [student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do$¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowaé¢ w praktyce

NAKLEAD PRACY WELASNEJ STUDENTA

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na
zrealizowanie aktywnosci

Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 45 27

S 1 |Przygotowanie do zajec 20 30
& [ 2 |Czytanie wskazanej literatury 20 25
i 3 |Przygotowanie pracy pisemnej, raportu, prezentacji, demonstracji, itp. 25 25
§ 4 |Przygotowanie pracy semestralnej 20 25
A1 5 [Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 20 18
Suma godzin: 150 150

Punkty ECTS: 6 6

LITERATURA
Podstawowa

M. Szelerski. Robotyka przemystowa : teoria, budowa, eksploatacja. Krosno : Wydawnictwo "KaBe". Rok wydania:

1 |2019 J. Honczarenko. Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne.

2010 T. Szkodny. Podstawy robotyki. Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej. 2012

Uzupelniajaca

B. Fijatkowski, J. Tutaj.Mechatronika: wprowadzenie do zintegrowanego napgdu elektromechanicznego. Nowy Sacz:
Wydawnictwo Naukowe Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej 2018
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Nazvz;ang zzl;ir)nmtu Nawigacja i lokalizacja robotow przelflct)r(lliotu 79
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr VII Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 2 9 E7 2
151207 1 9 |Z07| 1
15 |z07| 1 9 |z07| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 55 Praca wilasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
Wiedza z zakresu podstaw robotyki i sterowania robotow
CEL PRZEDMIOTU

Uksztattowanie podstawowych umiej¢tnosci w zakresie formutowania i implementacji zadan lokalizacji oraz planowania
ruchu robotow mobilnych,

zapoznanie studentow z metodami i technikami nawigowania robotami mobilnymi,

nabycie umiejetnosci integrowania dostepnych systemow robota mobilnego.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS EFEKT

Wiedza

Ma zaawansowang wiedze¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkos$ci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wpltyw tych czynnikoéw na mozliwo$¢

utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiéw

w1 K_WO08

W11 Ma wiedze w zakresie podstawowych systemoéw i typowych aplikacji robotyki mobilne;.

Ma zaawansowang wiedz¢ w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1)
podstawowe uklady napedowe i sensoryczne robotdw przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z

Re funkcjonowaniem robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

K_WI1

W2.1 |Zna 1 potrafi zastosowac proste modele robotow mobilnych.

Umiejetnosci

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

Potrafi kreatywnie postugiwa¢ si¢ dedykowanym oprogramowaniem i dostgpnymi
bibliotekami numerycznymi w implementowaniu zadan nawigacji

U1 K U18

Ul.1

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1.1 |Potraﬁ w zadaniu grupowym zaprojektowac uktad nawigacji robota.

K1 K_KO01




TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 45 27
Wyktad 15 9
1 [Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 1
2 |GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 1
3 Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrébka sygnatow 4 3
4 Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, Zrodta bledow i mozliwe sposoby 3 )
ich kompensacji
5 [Systemy nawigacyjne dla mobilnych robotéw kotowych 2 2
Laboratorium 15 9
1 [Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 1
2 |GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 1
3 Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrébka sygnatow 4 3
4 Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, Zrodta bledow i mozliwe sposoby 3 )
ich kompensacji
5 [Systemy nawigacyjne dla mobilnych robotéw kotowych 2 2
Projekt 15 9
1 [Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 1
2 |GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 1
3 Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrébka sygnatow 4 3
4 Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, Zrodta bledow i mozliwe sposoby 3 )
ich kompensacji
5 [Systemy nawigacyjne dla mobilnych robotéw kotowych 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi W1.1 1|egzamin pisemny pytania zamknigte K W08
W2 W21 1|egzamin pisemny pytania zamknigte K Wil
UmiejgtnoécilWyklad
Ul | Ul.1 | llegzamin pisemny pytania zamknigte | K_U18
KompetencjelWyklad
K1 | K1.1 | llaktywnos'é na zajeciach | K _Ko01
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|aktywnos¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1 |aktywno$¢ na zajeciach K W11
Umieje;tnoécilLaboratorium
Ul | UL1 | 1|aktywnos¢ na zajeciach | K U18
KompetencjelLaboratorium
K1 | K1.1 | 1 |aktywnos’é na zajeciach | K Ko01
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W08
W2 W2.1 1|projekt K W11
UmiejgtnoécilProjekt
Ul | UL1 | 1|projekt | K_U18
KompetencjelProjekt
K1 | K11 | 1]projekt | K_ K01
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztatcenia okreslonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na oceng:
2,0 [student uzyskuje ponizej 51% maksymalne;j liczby punktow 4,0 [student uzyskuje od 71% do 80% maksymalne;j liczby punktow
3,0 [student uzyskuje od 51% do 60% maksymalne;j liczby punktow 4,5 [student uzyskuje od 81% do 90% maksymalne;j liczby punktow
3,5 [student uzyskuje od 61% do 70% maksymalne;j liczby punktow 5,0 |student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow

Kryteria oceniania wg skali:

bardzo dobry | 5

|student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowaé w praktyce w stopniu bardzo dobrym




dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyja$nia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowac¢ w praktyce

NAKLEAD PRACY WLASNEJ STUDENTA

Srednia liczba godzin na

Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci

Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 45 27

1 |Przygotowanie do zajeé 5 5

E 2 |Przygotowanie projektu 35 45
3 |Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 15 23
Suma godzin: 100 100

Punkty ECTS: 4 4

LITERATURA
Podstawowa

Onisko, A., Wybrane zagadnienia informatyki technicznej. Modelowanie i przetwarzanie informacji w warunkach
niepewnosci, 2022.

2 |Honczarenko J.: - Roboty Przemystowe WNT 2010.

Dulgba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Akademicka Oficyna
Wydawnicza EXIT, Warszawa 2001.

Uzupelniajaca

Buehler M., lagnemma K., Singh S. (Eds.), The DARPA Urban Challenge. Autonomous Vehicles in City Traffic, STAR
Vol. 56, Springer, 2010.




PANSTWOWA AKADEMIA NAUK STOSOWANYCH W GEOGOWIE
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SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazvz;ang zzl;ir)nmtu Diagnostyka system6ow automatyki i robotyki przelflct)r(lliotu 80
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych
Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM
Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr \4 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
slesfa] | | | | | | [ofesf2f | | [ | | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Razem 15 Razem 9
Praca wilasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

wiedza z zakresu sieci komputerowych, sztuczna inteligencja , Podstawy robotyki

CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentéw z podstawami teorii niezawodno$ci w odniesieniu do systemow ztozonych, w ktérych wystepuja

manipulatory i roboty

zapoznanie studentéw metodologia badania wtasnosci manipulatorow zgodnie z normg PN-EN 9283
zapoznanie studentdow z podstawowymi technikami diagnostyki procesow
uksztattowanie wiedzy odnosnie technik (réwniez zdalnych) diagnostycznych manipulatoréw i robotow

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

EFEKT

Wiedza

W1

Ma zaawansowang wiedze o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkos$ci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wpltyw tych czynnikow na mozliwo$¢
utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiow

K_W08

W1.1

Potrafi postugiwa¢ si¢ multimetrem w celu wykrywania uszkodzen napgdow elektrycznych.

W2

Ma zaawansowang wiedzg ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci przemystowych,
znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania

K_W14

W21

Zna podstawowe certyfikaty bezpieczenstwa i elektryczne stosowane w oznaczaniu
manipulatoré6w i robotow.

Umiejetnosci

U1

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

K_U13

Ul.1

Potrafi skutecznie przewidzie¢ mozliwe awarie robotow bazujac na dostepnych danych
pomiarowych.

Potrafi stosowac zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle

U2

U2.1 |Zna regulamin BHP pracy z robotami i manipulatorami przemystowymi.

K_U20

Kompetencje




Ma $wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 — - — — . — K_KO02
K11 Potra.f.i zdobywa¢ wiedze z najnowszych publikacji w dziedzinie diagnostyki uszkodzen i -
awarii robotow przemystowych.
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 15 9
Wyklad 15 9
1 [Pojecia podstawowe diagnostyki, niezawodnos$ci i bezpieczenstwa systemow 3 1
) Przemystowe standardy transmisji danych oparte o standard ProfiBus i ich zastosowanie w 4 3
diagnostyce systemow
3 [Badania diagnostyczne manipulatoréw zgodnie z norma PN-EN 9283 5 3
4 |Bezpieczenstwo systemow przemystowych 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalWyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin pisemny pytania zamknigte K W08
W2 W2.1 1|egzamin pisemny pytania zamknigte K W14
Umiej e;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|egzamin pisemny pytania zamknigte K U13
U2 U2.1 1|egzamin pisemny pytania zamknigte K_U20
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1 |aktywnos’é na zajeciach | K_K02
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okreslonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 [student uzyskuje ponizej 51% maksymalne;j liczby punktow 4,0 [student uzyskuje od 71% do 80% maksymalne;j liczby punktow
3,0 [student uzyskuje od 51% do 60% maksymalne;j liczby punktow 4,5 [student uzyskuje od 81% do 90% maksymalne;j liczby punktow
3,5 [student uzyskuje od 61% do 70% maksymalne;j liczby punktow 5,0 |student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym
dobry 4 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym
dostateczny plus 3.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym
dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zaktadanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowac¢ w praktyce
NAKLAD PRACY WLASNEJ STUDENTA Srednia liczba godzin na
Forma aktywnosci zrealizowanie aktywnosci
Godziny zaje¢¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 15 9
1 |Przygotowanie do zajeé 10 10
E 2 |Czytanie wskazanej literatury 5 5
3 |Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 20 26
Suma godzin: 50 50
Punkty ECTS: 2 2
LITERATURA
Podstawowa

1 |Szelerski, M., O utrzymaniu ruchu w zaktadach produkcyjnych, 2023

Szymaniec, S., Kacperak, M., Utrzymanie ruchu w przemysle : informatyka i cyberbezpieczenstwo, diagnostyka
przemystowa, praktyka, 2021

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

Uzupelniajaca

1 |Korbicz i inni (Red.), Diagnostyka proceséw, WNT, 2002

2 |Witczak M., Modelling and estimation strategies for fault diagnosis of non-linear systems, Springer, Berlin, 2007

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

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Kod
(modutu) przedmiotu

Mechatronika

81

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Nauk InZynieryjno-Technicznych

Poziom ksztalcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny

Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé RiM

Modut ksztalcenia Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy polski

Semestr \4 Forma zaliczenia Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium

Projekt

15 | E5

3 9 | E5| 3

15 [ 205] 2 9 [Z05] 2

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 95 Praca wiasna studenta 107

Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

kurs grafiki inzynierskiej i wytrzymato$ci materiatow, fizyka

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie wiedzy w zakresie projektowania mechatronicznego uktadéw mechanicznych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

EFEKT

Wiedza

W1

Ma zaawansowana wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,
elektrycznosci 1 magnetyzmu oraz fizyki ciala stalego, wiaczajgc wiedze konieczng do zrozumienia
podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowa
wiedze z zakresu wybranej specjalnos$ci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego kierunku studiéw

K_W03

Wi1.1 |Wie jakie reguty rzadza nowoczesnym systemem mechatronicznym.

W2

Ma zaawansowang wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o
podstawowych zjawiskach, prawach, wielko$ciach 1 jednostkach niezbedng do analizy prostych
obwodow elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi
stosowac tg wiedzg w aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Wie jak dziataja podstawowe elementy sktadajgce si¢ na uktad mechatroniczny, tj. elementy

w2l automatyki, elektroniki i elektrotechniki.

Umiejetnosci

Ul

Potrafi wykorzysta¢ 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zaréwno cyfrowych jak i analogowych

Potrafi korzysta¢ z programéw typu CAD i Matlab do zaprojektowania systemow

ULl mechatronicznych.

K_U05

U2

Potrafi dobierac i stosowaé podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych

Potrafi zastosowaé odpowiednie elementy drobnej elektroniki (rezystory, kondensatory itp.)
U2.1 [oraz mikrokontrolery do realizacji prostych uktadow mechatronicznych.

K_U09




Kompetencje

Ma $wiadomos$¢ potrzeby jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggnigciami techniki dla
K1 |wybranego kierunku studiow K_Ko04
K1.1 |Jasn0 precyzuje, do czego moga shuzy¢ nowoczesne uktady mechatroniczne.
Ma $wiadomos$¢ konieczno$ci wspodtdziatania i pracy w grupie, przyjmujac w niej rdzne role, okreslajac
K2 priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania K K06
K2.1 Potrafi zrealizowa¢ prosty projekt grupowy polegajacy na budowie wybranego uktadu -
mechatronicznego.
TRESCI KSZTALCENIA ST NST
TEMAT 30 18
Wyktad 15 9
1 [Narzedzia do projektowania mechatronicznego 3 2
2 |Projektowanie mechatroniczne uktadow mechanicznych 3 2
3 |Projektowanie mechatroniczne uktadow elektronicznych 3 2
4 |Narzedzia informatyczne. 3 2
5 |Narzedzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania 3 1
Laboratorium 15 9
1 [Narzedzia do projektowania mechatronicznego 3 2
2 |Projektowanie mechatroniczne uktadow mechanicznych 3 2
3 |Projektowanie mechatroniczne uktadow elektronicznych 3 2
4 |Narzedzia informatyczne. 3 2
5 |Narzedzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania 3 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalWyklad
W1 Wi1.1 egzamin pisemny pytania zamknigte K W03
W2 W2.1 egzamin pisemny pytania zamknigte K W07
Umiej e;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 egzamin pisemny pytania zamknigte K U05
U2 U2.1 egzamin pisemny pytania zamknigte K_U09
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 egzamin pisemny pytania zamknigte K_K04
K2 K2.1 aktywno$¢ na zajeciach K K06
WiedzalLaboratorium
Wi W1.1 aktywno$¢ na zajeciach K W03
W2 W21 aktywno$¢ na zajeciach K W07
Umiej etnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 aktywno$¢ na zajeciach K_U05
U2 U2.1 aktywno$¢ na zajeciach K U09
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 aktywno$¢ na zajeciach K K04
K2 K2.1 aktywno$¢ na zajeciach K_KO06
FORMY OCENY
Dla kazdego z efektow ksztalcenia okreslonego dla przedmiotu w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji, na ocene:
2,0 [student uzyskuje ponizej 51% maksymalne;j liczby punktow 4,0 [student uzyskuje od 71% do 80% maksymalne;j liczby punktow
3,0 [student uzyskuje od 51% do 60% maksymalne;j liczby punktow 4,5 |student uzyskuje od 81% do 90% maksymalne;j liczby punktow
3,5 [student uzyskuje od 61% do 70% maksymalne;j liczby punktow 5,0 |student uzyskuje powyzej 90% maksymalnej liczby punktow
Kryteria oceniania wg skali:
bardzo dobry 5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia sig i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu bardzo dobrym
dobry plus 4.5 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu ponad dobrym

dobry 4

student/ka zna, rozumie i wyjasnia zaktadane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dobrym

dostateczny plus 3.5

student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowac¢ w praktyce w stopniu do§¢ dobrym

dostateczny 3 student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce w stopniu dostatecznym
niedostateczny 3 student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce
zaliczone zal student/ka zna, rozumie i wyjasnia zakladane efekty uczenia si¢ i potrafi je zastosowa¢ w praktyce
niezaliczone nzal student/ka nie zna, nie rozumie i nie wyjasnia zakladanych efektow uczenia si¢ i nie potrafi ich zastosowa¢ w praktyce




NAKLEAD PRACY WLASNEJ STUDENTA

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na
zrealizowanie aktywnosci

Godziny zaje¢ (wg planu studiow) z nauczycielem lub opiekunem praktyk 30 18
| 1 |Przygotowanie do zajeé 10 10
é 2 |Czytanie wskazanej literatury 10 10
§[ 3 [Przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 30 30
&| 4 |Przygotowanie sprawozdan ze zrealizowanych zadan laboratoryjnych 45 57
Suma godzin: 125 125
Punkty ECTS: 5 5
LITERATURA
Podstawowa
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