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B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$é do grupy/bloku
przedmiotéw

przedmiot podstawowy

Status modutu

przedmiot obowi gzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow
- semestr

Semestr pierwszy

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

Semestr zimowy

Wymagania wstepne fizyka
Egzamin nie
Liczba punktéw ECTS 3
Forma wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne

prowadzenia zaj ¢é

18

w semestrze




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZ TALCENIA

Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z dziedziny automatyki i robotyki. Poznanie i
Cel zrozumienie podstawowych funkcji i zasad sterowania i regulacji oraz zasad dziatania
modutu | elementéw uktadow sterowania. Poznanie przykladow praktycznej realizacji uktadow
sterowania w automatyzacji proceséw wytwarzania.
Forma Lo T
rowadze odn|e3|er,1|e odn|e3|er,1|e
Symbol . pr .- | do efektow | do efektow
Efekty ksztalcenia nia zaje¢ | .
efektu i kierunkowy | obszarowyc
(w/éllplinn
ch h
e)
Student ma podstawowg wiedze w zakresie
podstawowych poje¢ i technik sterowania: obiekt,
proces, sterowanie, regulacja, struktura uktadéw T1A WO5
sterowania, zadania  uktadéw  sterowania, K_W20 -
W_01 - S . 3 - | wyktad T1A_WO06
wilasnosci  obiektow i procesOw, sterowanie K W21 InzA WOL
scentralizowane i rozproszone, struktury -
wielowarstwowe, sterowanie mechaniczne,
pneumatyczne, hydrauliczne, binarne i cyfrowe
Student ma podstawowg wiedze w zakresie K W20 T1A W05
W_02 |technik regulacji: cziony ukladéw regulacji, | wyktad - T1A_WO06
. K_Ww21
regulatory, ukiady regulacji — InzZA_W01
Student ma podstawowg wiedze w zakresie
. ) = T1A_WO05
elementow  uktadéw  sterowania: sensory, K_W20
W_03 . ; wykfad T1A W06
elementy wykonawcze i zawory sterujgce, K W21 InzA WOL
elementy i urzgdzenia sterujgce —
Student ma podstawowg wiedze w zakresie
W 04 praktycznej realizacji ukladéw sterowania w wvkiad K_W20 T1A W05
- automatyzaciji i robotyzacji proceséw wytwarzania. Y K W21 T1A W06
InzA_W01
Student potrafi zaplanowa¢ proces realizacji T1A U14
U o1 prostego uktadu regulacji automatycznej wvkiad K U25 T1A Ul6
— Y — InzA_U06
InzA_U08
Student potrafi dostrzega¢ aspekty pozatechniczne
= . ; T1A_U10
U 02 .srod0W|_skowe, humanlstyczne_,_ prawne, wyklad K U10 InzA U03
- ekonomiczne w automatyzacji procesow - -
wytwarzania
K_01 Rozumie _potrzebe C|_a_lg+ego doksztalcania — wyklad K_KO1 T1A_KO1
podnoszenia kompetenciji
Ma $Swiadomo$s¢ waznosci pozatechnicznych
aspektow i skutkéw dziatalnosci inzyniera T1A K02
K_02 automatyka i robotyka w tym humanizacji pracy, | wyktad K_KO02 A
. . S . InzA_KO01
wptywu na srodowisko i waznosci podejmowanych
decyzji.
Tresci ksztatcenia:
1.TresSci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
Nr Tresci . do efektow
wyktadu resci ksztalcenia ksztatcenia
dla modutu
1 Podstawowe pojecia: automatyka i automatyzacja, obiekt i proces w | W_01
automatyce, sterowanie i regulacja, uktady regulaciji
Podstawowe pojecia: zadania ukladéw sterowania, wlasnosci obiektow i | W_01
> procesOw, struktura ukladow sterowania, sterowanie scentralizowane i
rozproszone, struktury wielowarstwowe. Podstawowe wiadomosci: sterowanie
mechaniczne, pneumatyczne, hydrauliczne, binarne i cyfrowe, sterowniki




programowalne
3 Techniki regulaciji, cztony ukltadoéw regulacji. Regulatory i uktad regulaciji. W_02
Zalecenia dotyczgce stosowania i przyklady zastosowan U 01
Podstawowe elementy uktadéw automatyki: sensoryka (sensory analogowe, W_03
4 binarne, cyfrowe). Systemy wizyjne. Podstawowe elementy uktadow U 01
automatyki: elementy wykonawcze, zawory sterujgce.
5 Elementy i urzadzenia sterujgce (regulatory, sterowniki PLC), systemy SCADA | W_03
i HMI, elementy pomocnicze. Technika sterowania numerycznego U 01
6 Praktyczna realizacja uktadéw automatyki — historia i tendencje rozwoju wW_04
automatyzacji. Podstawy robotyki: historia i tendencje rozwoju robotyki, K 01
7 Automatyzacja w przemysle maszynowym: automatyzacja procesow wW_04
technologicznych obrébki, kontroli, montazu, U 01
Klasyfikacja robotéw, konfiguracje mechaniczne robotéw i ich elementy wW_04
8 konstrukcyjne. Sterowanie robotéw i manipulatoréw. Obstuga i programowanie | K_01
robotéw przemystowych.
Podstawowe zrobotyzowane technologie Roboty mobilne i ustugowe. wW_04
9 Elastyczne linie produkcyjne. Standaryzacja i certyfikacja. Bezpieczenstwo K_02
U 01

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia

Symbol ) _ Mgt_ody spr_awdzania e_fektéw ksztatcenia ) _ _
ofektu (sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwol?tr;u)a do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych,

W_01 Koncowy sprawdzian pisemny

do Pytania i zagadnienie z peinego zakresu wiedzy objetego programem wyktadu. Ocena

W_04 studenta uzalezniona od ilosci zdobytych punktow.

U 01

W_01 Sprawdzian pisemny cz gstkowy.

do Ocena uwzgledniana przy ocenie koncowej.

W_04

U 01

K 01 Obserwacja postawy studenta podczas zaj ¢ dydaktycznych.

K_01

U 02

. NAKEAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywno $ci gﬁj Cd'g:; nie
1 | Udziat w wyktadach 18h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 5h
7 | Udziat w sprawdzianie koncowym 5h
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezpo $rednim udziale nauczyciela

akademickiego 28h
10 | Liczba p_unktéw ECTS, I’<tc'>r a studen.t uzyskuje na zaj eciach _ 2.0 ECTS

wymagaj gcych bezpo sredniego udziatu nauczyciela akademickiego
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 25h
15 | Przygotowanie do sprawdzianéw czgstkowych 5h
18 | Przygotowanie do sprawdzianu korncowego 15h
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 45h
21 IF_)lr(;zCl;a punktéw ECT S, ktér g student uzyskuje w ramach samodzielnej 1,0 ECTS




22

Sumaryczne obci agzenie prac g studenta 73h

23

Punkty ECTS za modut 3,0 ECTS

24 | Nakfad pracy zwi gzany z zajeciami o charakterze praktycznym -

25 | Liczba punktow ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach zaj e¢ o
charakterze praktycznym
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