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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowiazkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢

polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr

semestr 6

Wymagania wstepne

Podstawy automatyki

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 3

Forma . . wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé

Liczba godzin 15 15 15

w semestrze




EFEKTY UCZENIA SIE

Kategoria

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol
efektu

Wiedza

Ma podstawowg wiedze dotyczgcg norm bezpieczen-
stwa i dyrektyw maszynowych, ma podstawowg wiedze
W01 |w zakresie projektowania, budowy i dziatania systeméw IB1_W06
bezpieczenstwa wykorzystujgcych uktady elektryczne,
pneumatyczne i hydrauliczne.

Wiedza

Ma podstawowg wiedze z zakresu elektrotechniki i elek-
troniki niezbedng do przygotowania podstawowych ukfa-
déw pomiarowych wielkosci elektrycznych, pneumatycz-
nych i hydraulicznych wystepujgcych w systemach bez-
W02 pieczenstwa obiektow technicznych, ma ogding i specja- IB1_WO06
listyczng wiedze niezbedng do teoretycznego i praktycz- IB1_W014
nego rozwigzywania problemow w zakresie projektowa-
nia bezpiecznych systemow sterowania maszyn, urza-
dzen i instalacji przemystowych w oparciu o sterowniki
PLC.

Potrafi korzystac i praktycznie stosowaé normy dotycza-
ce bezpiecznych systemoéw sterowania, potrafi czytaé

Umieietnosci Uo1 schematy elektryczne, pneumatyczne i hydrauliczne, IB1_U09
1€ potrafi projektowaé bezpieczne systemy sterowania IB1_U26
uktadéw elektrycznych, hydraulicznych i pneumatycz-
nych.

Potrafi napisa¢ program sterujgcy i zaprogramowa¢ ste-
rownik PLC dla procesu przemystowego, w ktérym za-
U02 implementowano bezpieczny system sterowania, potrafi

Umiejetnosci . . . . e IB1_U26
przygotowac stanowisko pomiarowe wielkosci elektrycz-
nych, pneumatycznych i hydraulicznych, potrafi akwizo-
wac i analizowa¢ dane pomiarowe.
Ma swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng
Kompetencje oraz gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w
K01 . : oo o . IB1_KO04
spotfeczne zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie

realizowane zadania.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie do zagadnienia bezpieczehstwa systemoéw sterowania. Przeglad
norm dotyczacych bezpieczenstwa systemow sterowania maszyn i urzgdzen.
Dyrektywa maszynowa. Praktyczne wykorzystanie norm w zagadnieniach bezpiecz-
nego sterowania maszyn i urzadzen.

Rozproszone systemy sterowania (DCS). Zintegrowane systemy bezpieczenstwa
(SIS). Sterowniki programowalne (PLC). System wizualizacji i zarzadzania procesem
(SCADA). Hybrydowe sterowniki PLC.

Programowanie sterownikéw PLC, jezyki programowania — norma. Adaptacja ste-
rownika PLC do obiektu sterowania.

Bezpieczne systemy sterowania uktadow elektrycznych.

Bezpieczne systemy sterowania uktadéw pneumatycznych.

Bezpieczne systemy sterowania uktadéw hydraulicznych.




laboratorium

Zajecia wprowadzajgce: zapoznanie z elementami i schematami elektrycznymi,
pneumatycznymi i hydraulicznymi. Projektowanie i budowa bezpiecznych uktadéw
sterowania elektrycznego: przekazniki, styczniki, czujniki krancowe, wzmacniacze
elektryczne, czujniki indukcyjne, czujniki magnetyczne.

Projektowanie i budowa bezpiecznych uktadéw sterowania pneumatycznego: czujniki
krahcowe, wzmacniacze pneumatyczne, zawory szybkiego spustu.

Projektowanie i budowa bezpiecznych uktadéw sterowania hydraulicznego: wytgczni-
ki cisSnieniowe, zawory przelewowe.

Pomiary, akwizycja, analiza sygnatéw dyskretnych i cigglych. Stosowanie sygnatéw
ciggtych i dyskretnych w systemach sterowania.

Bezpieczne uktady sterowania elektrycznego z wykorzystaniem sterownikow.
Bezpieczne uklady sterowania pneumatycznego z wykorzystaniem sterownikow PLC.

projekt

Studenci w grupach trzyosobowych otrzymujg zadanie zaprojektowania bezpieczne-
go systemu sterowania, przeprowadzenia jego symulacji, wykonania zaprojektowa-
nego uktadu w laboratorium, jego uruchomienie i przetestowanie, analize oraz ztoze-
nie wykonanego projektu w postaci papierowe;.

Symulacje komputerowe prowadzone sg z wykorzystaniem programéw naukowo-
technicznych. Wykonanie projektu umozliwia wykorzystanie zdobytej wiedzy w ra-
mach wczesniej realizowanych przedmiotow takich jak:

naped i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne, uktady sterowania maszyn i urza-
dzen, a takze uczy podejscia do kompleksowego rozwigzywania problemoéw tech-
nicznych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczy¢ X)
efektu Egzil:;in g?szeammr:; Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
WO01 X
wo02 X
uo1 X X
uo2 X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.m?f Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.

laboratorium

Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z
kazdej wejsciowki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdan.

zaliczenie z oceng

projekt

Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie minimum 50 pkt z pro-
jektu.

zaliczenie z oceng

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
15 15 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. . 51 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,0 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 24 h
Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje
6. w ramach samodzielnej pracy 1,0 ECTS
Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte-
7. 50 h
rze praktycznym
8 Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje 20 ECTS
" | wramach zaje¢ o charakterze praktycznym ’
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 75 h
10. Punkty ECTS za n'lodu.l o 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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Normy: EN 61508; EN 62061; EN ISO 13849-1; EN 62061; EN 61800-5-2; ISO 4414

Dyrektywa maszynowa 2006/42/WE.
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