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KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

Nazwa modutu

Uklady sterowania maszyn i urzadzen

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Control systems of machinery and devices

Obowigzuje od roku akademickiego

2013/2014

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Inzynieria Bezpieczennstwa

Poziom ksztatcenia

| stopien
(I stopien / Il stopien)

Profil studiow

ogoblnoakademicki
(ogdélnoakademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiéw

stacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnos¢

Przemystowe Systemy Bezpieczenstwa

Jednostka prowadzaca modut

Katedra Urzadzen Mechatronicznych

Koordynator modutu

Dr inz. Krzysztof Sikora

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zaje¢ polski
Usytuowanie modutu w planie studiow | __.
- semestr piaty

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr letni
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Podstawy automatyki
(kody modutéw / nazwy modutéw)

Egzamin nie .
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 5
Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zaje¢
w semestrze 15 15 15




C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Rozumienie podstawowych zagadnien sterowania maszyn i urzadzen: sterowanie ciggte i
Cel dyskretne, obiekt regulacji. Poznanie systemdéw sterowania przy uzyciu programow
modutu komputerowych. Matlab/Simulink, Automation Studio, Fluid-Sim. Nabranie umiejetnosci
budowy i projektowania ukfadéw sterowania oraz okreslania parametréw sterowania na
stanowiskach laboratoryjnych.
Symbol rol\jvoe{c?;:nia odniesienie do odniesienie do
e%ektu Efekty ksztatcenia p zajoé efektow efektow
(W/c/plinne) kierunkowych obszarowych
W o1 o . o w K_WO07 T1A_W02
- Zna podstawowe pojecia uktadow sterowania i KS_ W01 _PSB T1A_WO3
metody zapisu matematycznego podstawowych KS_W02_PSB T1A_WO04
cztonoéw dynamicznych uktadéw sterowania KS_WO03_PSB T1A W05
maszyn i urzgdzen. T1A_WO07
InzA_W02
w K_WO07 T1A_WO02
W 02 |Zna metody wyznaczania charakterystyk i Eg—wgé—ggg Eﬁ—wgi
w+aSC|wo§C| dynam!cznych e,Iementow uktadow KS W03 PSB TIA W05
sterowania maszyn i urzadzen. - - T1A W07
InzA_W02
w K_Wo07 T1A_WO02
W 03 KS_WO01_PSB T1A_WO03
— Zna metody analizy i syntezy uktadoéw sterowania KS_W02_PSB T1A_WO04
maszyn lub urzgdzen. KS_W03_PSB T1A_WO05
T1A_WO07
InzA_W02
I T1A_UO8
T1A_U09
T1A _U10
T1A_U13
T1A_U14
T1A_U15
Potrafi zbudowaé schemat blokowy sterowania z Ks TJ—OUlZi B InzA_U01
podstawowych cztonéw dynamicznych dla danej KS U02 PSB InzA_U02
maszyny lub urzgdzenia. KS U03 PSB InzA_U03
InzA_U04
l p—
v_0 InzA_UO05
InzA_UO06
InzA_UO07
I T1A_UO8
T1A_U09
T1A _U10
T1A U13
T1A U14
T1A_U15
U02 | potrafi  zbudowaé ukladéw  sterowania na Ks TJ_OLiz?DSB InzA_U01
podstawie jego schematu dla danej maszyny lub KS U02 PSB InzA_U02
urzadzenia. KS U03 PSB InzA_U03
InzA_U04
InzA_UO05
InzA_U06
InzA_UO07




U_03

Potrafi przeprowadzi¢ symulacje dziatania
ukfadéw sterowania maszyn lub urzadzen.

K_U26
KS_U01_PSB
KS_U02_PSB
KS_U03_PSB

T1A_U08
T1A_UO9
T1A_U10
T1A_U13
T1A_U14
T1A_U15

InzA_U01
InzA_U02
InzA_U03
InzA_U04
InzA_UO05
InzA_U06
InzA_UO07

K_01

Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace
wtasng oraz gotowosc¢ podporzadkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia
odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane
zadania wykonania napedow hydraulicznych i
pneumatycznych na stanowisku laboratoryjnym.

K_K04

T1A_KO3
T1A_K04

u_ o1

Potrafi zaprojektowa¢ ukfad sterowania dla
réznych napedéw maszyn i urzadzen.

KS_U01_PSB
KS_U02_PSB
KS_U03_PSB

T1A_UO8
T1A_UO9
T1A_U10
T1A_U13
T1A _U14
T1A_U15

InzA_U01
InzA_U02
InzA_U03
InzA_U04
InzA_U05
InzA_U06
InzA_U07

U_02

Potrafi przeprowadzi¢ analize i synteze uktadow
sterowania maszyn i urzadzen.

KS_U01_PSB
KS_U02_PSB
KS_U03_PSB

T1A_UO8
T1A_UO9
T1A_U10
T1A_U13
T1A_U14
T1A_U15

InzA_U01
InzA_U02
InzA_U03
InzA_U04
InzA_UO05
InzA_U06
InzA_UO07




p T1A_UO08
T1A_UO09
T1A_U10
T1A U13
T1A_U14
T1A_U15
InzA_U01
u_03 Potrafj przeproyvadzié s:ymulacje,’ cyfrowg ﬁg—ﬁg%—ﬁgg InzA_U02
ukfadéw sterowania maszyn i urzgdzen. KS_U03_PSB InzA_U03
InzA_U04
InzA_UO05
InzA_U06
InzA_U07
Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace p K_K04 T1A_KO03
K_01 | wiasng oraz gotowos$¢ podporzgdkowania sie T1A_K04
zasadom pracy w zespole i ponoszenia
odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane
zadania projektowania napeddéw hydraulicznych
i pneumatycznych
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efekt()yv
wyktadu ksztalcenia
dla modutu
1. | Wprowadzenie do uktadéw automatycznego sterowania ( pojecia wW_01
podstawowe, klasyfikacja, przyktady, sygnaty). Cel sterowania. Modelowanie
matematyczne w cztondéw dynamicznych uktadéw sterowania.
2. | Charakterystyki czasowe podstawowych elementéw automatyki. W_02
Charakterystyki czestotliwosciowe. Uktad regulacji; jego zadanie i struktura.
3. | Stabilnos$¢ liniowych stacjonarnych uktadéw sterowania. Ocena jakosci W_02
liniowych uktadéw regulacji.
4. | Synteza ukfadéw liniowych sterowania automatycznego. Podstawowe W_03
algorytmy sterowania.
5. | Uktady przetgczajgce — synteza uktadéw kombinacyjnych i uktadéw W_03
sekwencyjnych.
6. | Wykorzystanie pakietu Matlab/Simulink do rozwigzywania zadan sterowania. W_02
7. | Cyfrowe uktady automatyki, komputery w sterowaniu. W_03
8. Sprawdzian
2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen
3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
N’r za had Tresci ksztalcenia do efektéyv
éwicz. ksztalcenia
dla modutu
1. | Budowa i badanie podstawowych cztonéw ukfadowe sterowania. U 01
u_02
U_03
K_01
2. | Wyznaczanie odpowiedzi podstawowych uktadéw sterowania przy uzyciu U 01
oprogramowania Matlab/Simulink. U 02
U _03
K_01
3. | Budowa podstawowych uktaddéw sterowania maszyn i urzgdzen. U 01




Badanie regulatoréw PID ciggtego i cyfrowego, dobér nastaw regulatora do
parametréw obiektu regulacji - maszyny i urzadzenia.

Budowa uktadéw przetgczajgcych w sterowaniu maszyn i urzgdzen.

Wykorzystanie sterownika PLC w sterowaniu maszyn i urzadzen.
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7.

Zaliczenie

4. Tresci ksztalcenia w zakresie projektowania

Nr zajeé
¢éwicz.

Tresci ksztatcenia

QOdniesienie
do efektow
ksztalcenia
dla modutu

1.

Projekt sterowania napedu mechanicznego.

U_o1
K_01

2.

Projekt sterowania napedu ptynowego — hydraulicznego, pneumatycznego.

U_o1
K_01

Projekt sterowania silnika elektrycznego pradu statego z magnesem trwatym.

U_o1
K_01

Przeprowadzenie analizy i syntezy uktadu sterowania logicznego i
sekwencyjnego.

U_02
K_01

Przeprowadzenie analizy i syntezy uktadu regulacji automatyczne;.

U_02
K_01

Przeprowadzenie modelowania roznych obiektéw sterowania.

U_03
K_01

5. Charakterystyka zadanh w ramach innych typéw zajeé¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia

Symbol
efektu

Metody sprawdzania efektéow ksztalcenia

(sposob sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W_01
W_02
W 03

Zaliczenie wyktadu odbywa sie na podstawie ocen z kartkbwek na podstawie zalecanej

literatura.

u_o1
u_02
u_03

Zaliczenie laboratoriéw odbywa sie na podstawie obecnosci, zaangazowania w wykonywanie

¢wiczen, poprawnosci wykonania ¢wiczen i oddania sprawozdan.

Zaliczenie projektow odbywa sie na podstawie samodzielnos$ci, systematyczno$ci

i poprawno$ci wykonania projektow.

K_01

Ocena aktywnos¢ studenta podczas pracy w zespole.

D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci g:;;lgﬁttegle
1 | Udziat w wyktadach 15 h




Udziat w ¢wiczeniach

2
3 | Udziat w laboratoriach 15 h
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 5h
5 | Udziat w zajeciach projektowych 15 h
6 | Konsultacje projektowe 10 h
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 60 h
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktow ECTS, ktorag student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 15h
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 10 h
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 10 h
15 | Wykonanie sprawozdan 10 h
15 | Przygotowanie do kolokwium koricowego z laboratorium 5h
17 | Wykonanie projektu lub dokumentacji 25 h
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 75h
(suma)
21 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 3 ECTS
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie pracg studenta 135h
23 Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta 5 ECTS
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 100 h
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje w ramach zajeé o
charakterze praktycznym 3,3 ECTS

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta

E. LITERATURA

Wykaz literatury

Wydawnictwo Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce, 2009.

N

Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce 2013.
. Chotkowski W. i inni: Podstawy automatyki. Gdansk 1990.
. Kaczorek T. i inni: Podstawy teorii regulacji. WNT Warszawa.
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1. Dindorf R.: Napedy ptynowe. Podstawy teoretyczne i metody obliczania
napeddéw hydrostatycznych i pneumatycznych. Podrecznik akademicki.

. Dindorf R. Elastyczne aktuatory pneumatyczne. Monografia. Wydawnictwo

. Kowal J.: Podstawy automatyki. Cz. | i Il. AGH — Krakow 2005 i 2006.
. Kwiecien R.: Komputerowe systemy automatyki przemystowej. Helios 2013.
. Pizoh A.: Elektrohydrauliczne urzadzenia automatyki. Czes$¢ 1. Krakéw 1992.

Witryna WWW
modutu/przedmiotu

http://mechatronika.tu.kielce.pl/
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