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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

semestr 7

Wymagania wstepne

Maszyny i urzadzenia pneumatyczne, Na-
pedy i sterowanie hydrauliczne i pneuma-
tyczne, Bezpieczenstwo napedow ptyno-

wych
Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktow ECTS 3
Forma . .. wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé
Liczba godzin
w semestrze 9 18




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma podstawowg wiedze dotyczgca teorii sterowania, ste- .

o : d L . MiBM1_ W08

rownikéw PLC, ich programowania, uruchamiania, dia- . -
) . . . MiBM1 W14
Wiedza WO1 | gnostyki, zna metody syntezy algorytmow sterowania, ma MiIBM1 W19
podstawowg wiedze w zakresie projektowania, budowy, . -
T ¢ . MiBM1_W21
sterowania i dziatania urzgdzen ptynowych. —
Ma podstawowg wiedze specjalistyczng w zakresie stero-
wania manipulatoréw i robotéw przemystowych z nape- .
dem pneumatycznym i hydraulicznym ma wiedze prak- MIBM1_wW08
Wiedza w02 : P . ) MiBM1_W14
tyczng w zakresie eksploatacji i diagnostyki urzadzen, : -

: A . 2 MiBM1_w21
manipulatoréw i robotéw stosowanych w automatyzaciji —
produkcji.

Potrafi skonfigurowa¢, podtgczy¢, uruchomic i zaprogra- M!BMI—UOZ
. . . . .. i MiBM1 UQ7

- - mowac sterownik PLC, potrafi zaprojektowac¢ i zbudowac . -
Umiejetnosci uo1 . N . ; MiBM1_U09
ukfad sterowania urzadzeniami ptynowymi stosowanymi MIBM1 U10
w automatyzacji produkcji. MIBM1 U17

Potrafi skonfigurowa¢ wejscia i wyjscia analogowe ste-

rownika PLC, potrafi mierzy¢, analizowac i skalowac¢ wiel- MIBM1 U11

Umiejetnosci UO02 |kosci elektryczne za pomocg sterownikow PLC, potrafi . -

, . . . - MiBM1_U12
projektowac bezpieczne systemy sterowania uktadéw hy- -
draulicznych i pneumatycznych

Kompetenci Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz goto-
ompetencie K01 wos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole i pono- MiBM1_KO04

spoteczne

szenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma -
© Tresci programowe
zajec
Podstawy teoretyczne dotyczgce sterownikéw PLC.
Budowa sterownikow.
Programowanie sterownikow PLC. Norma.
wykfad Metody syntezy algorytméw sterowania.

Adaptacja sterownika PLC do obiektu sterowania.
Transmisja danych sterownika PLC.

Przyktady automatyzacji proceséw produkcyjnych za pomoca PLC.




laboratorium

Zapoznanie ze sterownikiem PLC Telmatik, ¢wiczenia z wykorzystaniem symulatora.
Zapoznanie ze sterownikiem PLC S7-1200, ¢wiczenia z wykorzystaniem symulatora.
Zapoznanie ze sterownikiem PLC S7-300, ¢wiczenia z wykorzystaniem symulatora.
Projektowanie, budowa, programowanie i uruchamianie podstawowych uktadéw ste-
rowania urzgdzen ptynowych: cykl pétautomatyczny, cykl automatyczny.
Projektowanie, budowa, programowanie i uruchamianie podstawowych uktadéw ste-
rowania urzadzen ptynowych: uktady START/STOP, uklady zabezpieczajgce.
Projektowanie, budowa, programowanie i uruchamianie podstawowych uktadéw ste-
rowania urzgdzen ptynowych: sterowanie wedtug cyklogramoéw z wykorzystaniem
wczesniej poznanych uktaddéw.

Projektowanie, budowa, programowanie i uruchamianie uktadéw sterowania urzg-
dzen ptynowych z wykorzystaniem sygnatéw analogowych.

Automatyczna regulacja temperatury lub cisnienia z wykorzystaniem sterownika PLC
S7-300 (regulator PID).

Automatyczna regulacja temperatury lub cisnienia z wykorzystaniem sterownika PLC
S7-1200 (regulator PID).

Autostrojenie regulatora PID - sterownik PLC S7-1200.

Proces automatyzacji produkcji z wykorzystaniem sterownika S7-1200 (znakowanie
detali).

Automatyzacja procesu produkcyjnego z wykorzystaniem robota PR-02 i sterownika
PLC.

Sterowanie robota typu pajak z wykorzystaniem sterownika PLC.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczyé X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

FO_I’m’il Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.

laboratorium

Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z kaz-
dej wejsciowki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich
sprawozdan.

zaliczenie z oceng

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostk
a
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw 3 - h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. - 31 h
akademickiego




Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela akade- 1,2 ECTS
mickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 44 h
6. Liczba punktow EQTS, .ktérq student uzyskuje 18 ECTS
w ramach samodzielnej pracy !
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
8 Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje 2 ECTS
" | wramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 75 h
10 Punkty ECTS za rr.lodu.i N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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