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KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu studia stacjonarne: M#2-S2-AiR-AP-209
P studia niestacjonarne: M#2-S2-AiR-AP-209
Nazwa przedmiotu Zintegrowane systemy produkcyjne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Computer integrated manufacturing

Obowigzuje od roku akademickiego 2024/2025

USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka

Poziom ksztatcenia Il stopien

Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne
Zakres Automatyka Przemystowa

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Automatyki i RobotyKi

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Pawetl Laski, prof. PSk

dr hab. Jakub Takosoglu, prof. PSk, Dziekan Wydziatu

Zatwierdzi Mechatroniki i Budowy Maszyn

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne Semestr Il

studidéw - semestr

studia niestacjonarne | Semestr Il

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktow ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia
i i . 15 15
Liczba godzin stacjonarne:
W semestrze studia 9 9
niestacjonarne:
= " i ji i i litechnice
F Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztaicenia w Pol _ Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce Universiweoi Technology Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiBM | Budowy Maszyn
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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma zaawansowang wiedze w zakresie programowania,
Wo1 testowania i diagnostyki ;lntegrowanych systemow AR2 W06
przemystowych wykorzystujgcych sterowanie PLC, -
Wiedza roboty przemystowe oraz inne urzadzenia przemystowe.

Ma zaawansowang wiedze z zakresu programowania
W02 | sterownikéw PLC oraz komunikacji w integracji urzadzen AiR2_WO07
przemystowych za pomoca sieci przemystowych.

Umiejetnosci

Potrafi programowac¢ sterowniki PLC do zarzadzania
zaawansowanymi maszynami przemystowymi. Potrafi
U0l |integrowaé rézne urzadzenia z PLC, w tym roboty AiR2_U06
przemystowe, wykorzystujgc do komunikacji sieci takie

jak profinet.
Posiada umiejetnos¢ programowania nowoczesnych
maszyn i urzadzen, integrujac rdézne urzadzenia
UO2 | mechatroniczne. Potrafi przetestowaé, przeprowadzi¢ AiR2_U07

krytyczng analize funkcjonowania zaprogramowanego
systemu oraz diagnozowac i poprawiaé btedy.

Kompetencje
spoteczne

Ma swiadomos$¢ potrzeby samodzielnego uzupetniania i
poszerzania wiedzy z zakresu automatyki i robotyki ze
wzgledu na ciggly rozwdj nowych technologii oraz
zmieniajgce sie urzadzenia i systemy. Rozumie
koniecznos¢ pozyskiwania nowych informacji na ich
temat z literatury i innych zrédet. Zna mozliwo$ci dalszego
rozwoju zawodowego Ww postaci specjalistycznych
kursow.

Ko1 AIR2_KO01

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec

Tresci programowe

wykfad

Elementy systemow produkcyjnych, integracja, konfiguracja oraz programowania
gniazd robotycznych. Podstawy efektywnej automatyzacji w tym zastosowanie
integracji PLC, robotow przemystowych, serwonapedéw. Tworzenie blokow
funkcyjnych, integracja z robotycznymi gniazdami produkcyjnymi. Tworzenie
niestandardowych aplikacji przy zastosowaniu interfejséw HMI. Sposoby komunikac;ji i
integracji interfejsow HMI, tworzenie niestandardowych ekranéw operatora,
zaawansowane funkcje, alarmy, raporty. Konfiguracja sieciach przemystowych,
Profinet, ProfiBus, Ethernet/IP, EtherCATitp.

laboratorium

Integracja, konfiguracja i programowanie urzadzen przemystowych, systemow
sterowania. Zaawansowane programowanie sterownikéw PLC, tworzenie blokéw
funkcyjnych, definiowanie wiasnych typéw danych, niestandardowych interfejséw HMI,
konfiguracja zmiennych w sieciach przemystowych. Integracja robotéw przemystowych
ze sterownikami PLC, automatyczne zarzgdzanie robotem przez PLC oraz
wykorzystanie metod wizualizacji w procesach przemystowych w tym paneli HMI i
systemow SCADA.

Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
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Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uo1 X
uo2 X
Ko1 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . A .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. . Pozytywne zaliczenie koricowego kolokwium i uzyskanie co
wyktad zaliczenie z oceng S o .
najmniej 50 % punktow.
laboratorium zaliczenie z oceng Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zajec

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta Jetdkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WICILIPISIWICIL|P|S h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 34,0 22,0 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 14 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 16,0 28,0 h
Liczba punktow ECTS, ktdra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 11 ECTS
pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami 250 250 h
" | o charakterze praktycznym ’ ’
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
8. | uzyskuje w ramach zajec¢ o 1,0 1,0 ECTS
charakterze praktycznym
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Swictokrzyskicj do potrzeh wspolczesne) gaspodark” wWhaaM | Vydziat Mechatroniki
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Sumaryczne obcigzenie pracag
studenta 50 50 h

Punkty ECTS za modut

10. | ¢ punkt ECTS od 25 do 30 godzin obcigzenia 2 ECTS
studenta
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