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EFEKTY UCZENIA SIĘ  
 

Kategoria 
Symbol 
efektu 

Efekty kształcenia 
Odniesienie do 

efektów  
kierunkowych 

Wiedza W01 

Ma podstawową wiedzę dotyczącą norm bezpieczeń-
stwa i dyrektyw maszynowych, ma podstawową wiedzę 
w zakresie projektowania, budowy i działania systemów 
bezpieczeństwa wykorzystujących układy elektryczne, 
pneumatyczne i hydrauliczne. 

IB1_W06 

Wiedza W02 

Ma podstawową wiedzę z zakresu elektrotechniki i elek-
troniki niezbędną do przygotowania podstawowych ukła-
dów pomiarowych wielkości elektrycznych, pneumatycz-
nych i hydraulicznych występujących w systemach bez-
pieczeństwa obiektów technicznych, ma ogólną i specja-
listyczną wiedzę niezbędną do teoretycznego i praktycz-
nego rozwiązywania problemów w zakresie projektowa-
nia bezpiecznych systemów sterowania maszyn, urzą-
dzeń i instalacji przemysłowych w oparciu o sterowniki 
PLC. 

IB1_W06 
IB1_W014 

Umiejętności U01 

Potrafi korzystać i praktycznie stosować normy dotyczą-
ce bezpiecznych systemów sterowania, potrafi czytać 
schematy elektryczne, pneumatyczne i hydrauliczne, 
potrafi projektować bezpieczne systemy sterowania 
układów elektrycznych, hydraulicznych i pneumatycz-
nych. 

IB1_U09 
IB1_U26 

Umiejętności U02 

Potrafi napisać program sterujący i zaprogramować ste-
rownik PLC dla procesu przemysłowego, w którym za-
implementowano bezpieczny system sterowania, potrafi 
przygotować stanowisko pomiarowe wielkości elektrycz-
nych, pneumatycznych i hydraulicznych, potrafi akwizo-
wać i analizować dane pomiarowe. 

IB1_U26 

Kompetencje 
społeczne 

K01 

Ma świadomość odpowiedzialności za pracę własną 
oraz gotowość podporządkowania się zasadom pracy w 
zespole i ponoszenia odpowiedzialności za wspólnie 
realizowane zadania. 

IB1_K04 

 
TREŚCI PROGRAMOWE 
 

Forma  
zajęć* 

Treści programowe 

wykład 

Wprowadzenie do zagadnienia bezpieczeństwa systemów sterowania. Przegląd 
norm dotyczących bezpieczeństwa systemów sterowania maszyn i urządzeń. 
Dyrektywa maszynowa. Praktyczne wykorzystanie norm w zagadnieniach bezpiecz-
nego sterowania maszyn i urządzeń. 
Rozproszone systemy sterowania (DCS). Zintegrowane systemy bezpieczeństwa 
(SIS). Sterowniki programowalne (PLC). System wizualizacji i zarządzania procesem 
(SCADA). Hybrydowe sterowniki PLC. 
Programowanie sterowników PLC, języki programowania – norma. Adaptacja ste-
rownika PLC do obiektu sterowania. 
Bezpieczne systemy sterowania układów elektrycznych. 
Bezpieczne systemy sterowania układów pneumatycznych. 
Bezpieczne systemy sterowania układów hydraulicznych. 
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laboratorium 

Zajęcia wprowadzające: zapoznanie z elementami i schematami elektrycznymi, 
pneumatycznymi i hydraulicznymi. Projektowanie i budowa bezpiecznych układów 
sterowania elektrycznego: przekaźniki, styczniki, czujniki krańcowe, wzmacniacze 
elektryczne, czujniki indukcyjne, czujniki magnetyczne. 
Projektowanie i budowa bezpiecznych układów sterowania pneumatycznego: czujniki 
krańcowe, wzmacniacze pneumatyczne, zawory szybkiego spustu. 
Projektowanie i budowa bezpiecznych układów sterowania hydraulicznego: wyłączni-
ki ciśnieniowe, zawory przelewowe. 
Pomiary, akwizycja, analiza sygnałów dyskretnych i ciągłych. Stosowanie sygnałów 
ciągłych i dyskretnych w systemach sterowania. 
Bezpieczne układy sterowania elektrycznego z wykorzystaniem sterowników. 
Bezpieczne układy sterowania pneumatycznego z wykorzystaniem sterowników PLC. 

projekt 

Studenci w grupach trzyosobowych otrzymują zadanie zaprojektowania bezpieczne-
go systemu sterowania, przeprowadzenia jego symulacji, wykonania zaprojektowa-
nego układu w laboratorium, jego uruchomienie i przetestowanie, analizę oraz złoże-
nie wykonanego projektu w postaci papierowej. 
Symulacje komputerowe prowadzone są z wykorzystaniem programów naukowo-
technicznych. Wykonanie projektu umożliwia wykorzystanie zdobytej wiedzy w ra-
mach wcześniej realizowanych przedmiotów takich jak: 
napęd i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne, układy sterowania maszyn i urzą-
dzeń, a także uczy podejścia do kompleksowego rozwiązywania problemów tech-
nicznych. 

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  

 
METODY WERYFIKACJI EFEKTÓW UCZENIA SIĘ 
 

Symbol 
efektu 

Metody sprawdzania efektów kształcenia (zaznaczyć X) 

Egzamin  
ustny 

Egzamin  
pisemny 

Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne 

W01   X    

W02   X    

U01    X X  

U02    X X  

K01      X 

 
FORMA I WARUNKI ZALICZENIA 
 

Forma  
zajęć* 

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia 

wykład zaliczenie z oceną Uzyskanie 50 pkt na 100 możliwych. 

laboratorium zaliczenie z oceną 
Obecność na zajęciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z 
każdej wejściówki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdań. 

projekt zaliczenie z oceną 
Obecność na zajęciach. Uzyskanie minimum 50 pkt z pro-
jektu. 

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  
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NAKŁAD PRACY STUDENTA 
 

Bilans punktów ECTS 

Lp. Rodzaj aktywności Obciążenie studenta 
Jed-
nost-

ka 

1.  Udział w zajęciach zgodnie z planem studiów 
W C L P S 

h 
15  15 15  

2.  Inne (konsultacje, egzamin) 2  2 2  h 

3.  
Razem przy bezpośrednim udziale nauczyciela 
akademickiego 

51 h 

4.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
przy bezpośrednim udziale nauczyciela aka-
demickiego 

2,0 ECTS 

5.  Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 24 h 

6.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
w ramach samodzielnej pracy 

1,0 ECTS 

7.  
Nakład pracy związany z zajęciami o charakte-
rze praktycznym 

50 h 

8.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
w ramach zajęć o charakterze praktycznym 

2,0 ECTS 

9.  Sumaryczne obciążenie pracą studenta  75 h 

10. 
Punkty ECTS za moduł 

1 punkt ECTS=25 godzin obciążenia studenta 
3 ECTS 
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