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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztatcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

wWo1

Student ma uporzadkowang zaawansowang wiedze z
zakresu teorii sterowania, programowania sterownikéw
PLC ich uruchamiania, diagnostyki, zna metody syntezy
algorytmoéw sterowania wspomagajgcych rozwigzywanie
zagadnien inzynierskich zwigzanych z sterowaniem
proceséw w mechanice i budowie maszyn.

MiBM1_W03
MiBM1_W06

Wiedza

W02

Student ma uporzgdkowang zaawansowang wiedze w
zakresie mechatroniki, sterowania manipulatorow i
robotéw przemystowych 2z napedem elektrycznym,
pneumatycznym i hydraulicznym ma wiedze praktyczng
w zakresie eksploatacji, bezpieczenstwa i diagnostyki
urzadzen, manipulatoréw i robotéw stosowanych w
automatyzacji produkcji, w tym szczegoétowg wiedze z
programowania sterownikbw PLC niezbedng do
formutowania i rozwigzywania probleméw technicznych
zwigzanych z sterowaniem procesdw w mechanice i
budowie maszyn.

MiBM1_W04
MiBM1_W18

uo1

Student potrafi Swiadomie wykorzystywac
oprogramowanie komputerowe w obszarze mechaniki i
budowy maszyn w zakresie programowania sterownikow
PLC, potrafi skonfigurowaé¢, podtaczyé, uruchomic¢ i
zaprogramowacé sterownik PLC, potrafi zaprojektowa¢ i
zbudowac¢ ukfad sterowania urzadzeniami stosowanymi
w automatyzacji produkcji.

MiBM1_U02
MiBM1_U09

Umiejetnosci

uo2

Student potrafi postugiwac sie narzedziami informacyjno-
komunikacyjnymi  wtasciwymi do realizacji zadan
typowych dla dziatalnosci inzynierskiej w zakresie
programowania sterownikow PLC, w tym potrafi
przygotowac i przedstawi¢ krotkg prezentacje w jezyku
polskim i obcym poswiecong wynikom zrealizowanego
zadania inzynierskiegoz wykorzystaniem zasad grafiki
komputerowe;j i prezentacyjnej, potrafi mierzyc,
analizowac i skalowaé wielkosci elektryczne za pomocg
sterownikobw PLC, potrafi projektowaé bezpieczne
systemy sterowania.

MiBM1_U05
MiBM1_U10

uo3

Potrafi wspoidziataé i pracowaé w grupie podczas
realizacji roznych projektow inzynierskich, a takze umie
odpowiednio okreslic priorytety stuzgce realizacji
okreslonego przez siebie lub innych zadania

MiBM1_U20

Kompetencje
spoteczne

KO1

Student jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej
wiedzy oraz mozliwosci pozyskiwania nowych informacji
w zakresie programowania sterownikéw PLC z dziedziny
mechaniki i budowy maszyn.

MiBM1_KO01

TRESCI PROGRAMOWE
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Forma o
. Tresci programowe
zajec
Podstawy teoretyczne dotyczace sterownikéw PLC. Budowa sterownikow.
Programowanie sterownikéw PLC. Norma regulujgca jezyki programowania. Metody
wyktad syntezy algorytméw sterowania. Adaptacja sterownika PLC do obiektu sterowania.

Komunikacja i transmisja danych sterownika PLC. Przyktady automatyzacji procesow
produkcyjnych za pomocg PLC.

laboratorium

Zapoznanie ze sterownikiem PLC Telmatik, ¢wiczenia z wykorzystaniem symulatora.
Zapoznanie ze sterownikiem PLC S7-1200, ¢wiczenia z wykorzystaniem symulatora.
Projektowanie, budowa, programowanie i uruchamianie podstawowych uktadéw
sterowania urzadzeh: cykl pétautomatyczny, cykl automatyczny. Projektowanie,
budowa, programowanie i uruchamianie podstawowych ukfadéw sterowania
urzgdzen: uktady START/STOP, uktady zabezpieczajgce. Projektowanie, budowa,
programowanie i uruchamianie podstawowych ukladéw sterowania urzgadzen:
sterowanie wedtug cyklogramow z wykorzystaniem wczesniej poznanych uktadow.
Projektowanie, budowa, programowanie i uruchamianie uktadéw sterowania
urzadzen z wykorzystaniem sygnatébw analogowych. Automatyczna regulacja
temperatury lub cisnienia z wykorzystaniem sterownika PLC S7-1200 (regulator PID).
Autostrojenie regulatora PID - sterownik PLC S7-1200. Automatyzacja procesu
produkcyjnego z wykorzystaniem robota PR-02 i sterownika PLC.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
Symbol
efektu Egzamin Egzamin . . .
h Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
Wo01 X
w02 X
uo1 X X
uo2 X X
uo3 X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . L .
C ook Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Poz ne zaliczenie koncowego kolokwium. Uzyskanie
wyktad zaliczenie z oceng ytyw 9 y

co najmniej 50 % punktow.

laboratorium

Pozytywne zaliczenie wejscidowek oraz sprawozdanh z

zaliczenie z oceng zaje¢. Ocena koncowa jest $rednig arytmetyczna.
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NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Obciazenie studenta Jeﬁ('?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem e Bl e e LIPS h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
3. Razem przy bezposrednim udziale 34 29 h

nauczyciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktora student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego

Liczba godzin samodzielnej pracy

5 studenta 16 28 h
Liczba punktéw ECTS, ktérg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 1,1 ECTS
pracy

7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 25 25 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktéw ECTS, ktéorg student
8. | uzyskujew ramach zaje¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca

9. studenta 50 50 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
LITERATURA
1. Szenajch W.: Naped i sterowanie pneumatyczne. WNT, Warszawa 1992.
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3. Szelerski M.: Ukfady pneumatyczne w maszynach i urzadzeniach. Wydawnictwo Kabe, 2018.
4. Dindorf R., Takosoglu J., Wos P.: Development of pneumaticcontrolsystems, Politechnika
Swietokrzyska, Kielce 2017.
5. Dindorf R., Takosoglu J., Wos P.: Bezpieczenstwo uktadoéw hydraulicznych i pneumatycznych,
Politechnika Swietokrzyska, Kielce 2018.
6. Dindorf R., Takosoglu J, taski P.: Poradnik konstruktora maszyn i urzgdzen. (Zespét autorow

pod redakcjg A. Kubalskiego). Napedy i sterowanie pneumatyczne.
7. Dindorf R. pod red.: Hydraulika i Pneumatyka. Podrecznik Akademicki. Wydawnictwo
Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce 2003.

8 Projekt ,Dostosowanie ksrtaicema w Politechnice

=
Palitachnik vk
ﬁ Kinken _|.|;-_ oy Swigtokrzyskief do potreeb wipditzesne] gospodarki™
nr FERS.04,05-1P.08-0234/23




Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez
dla Rozwoju Spotecznego - Polska Unle Europejska

8. Dindorf R.: Napedy ptynowe. Podstawy teoretyczne i metody obliczania napedéw
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12. Mikulczynski T., Samsonowicz Z.: Automatyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych. WNT,
Warszawa 1997.

13. Olszewski M.: Manipulatory i roboty przemystowe. WNT, Warszawa, 1985.
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