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EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Student ma uporzadkowang zaawansowang wiedze z
zakresu teorii sterowania, obiektéw sterowania, zna
technologie szybkiego prototypowania sterowania i
W01 | symulacje hardware in the loop, zna syntezy algorytmow
sterowania wspomagajgcych rozwigzywanie zagadnien
inzynierskich zwigzanych z sterowaniem proceséw w
mechanice i budowie maszyn.

MiBM2_W03
MiBM2_W09

Wiedza

Student ma uporzgdkowang zaawansowang wiedze w
zakresie mechatroniki, sterowania napedow
elektrycznych, pneumatycznych i hydraulicznych ma
W02 |wiedze praktyczng w zakresie eksploatacji i MiBM2_WQ7
bezpieczenstwa urzgdzen stosowanych w przemysle, w
tym szczegolowg wiedze z projektowania ukfadow
sterowania w mechanice i budowie maszyn.

Student potrafi Swiadomie wykorzystywac
oprogramowanie  komputerowe i  specjalistyczne
oprogramowanie techniczne w obszarze eksploatacji i
uo1 budowy maszyn w zakresie projektowania uktadow
sterowania i obiektow sterowania, potrafi stosowac
Umiejetnosci technologie szybkiego prototypowania sterowania i
symulacje hardware in the loop.

MiBM2_U08
MiBM2_U10

Student potrafi pracowa¢ w zespole, potrafi
U02 zorganizowac i skonfigurowa¢ stanowisko laboratoryjne
zgodnie z wytycznymi, potrafi przygotowac
harmonogram prowadzenia badan laboratoryjnych.

MiBM2_U15

Student jest gotow do krytycznej oceny posiadanej
wiedzy oraz mozliwosci pozyskiwania nowych informaciji
K01 w zakresie projektowania ukfadow sterowania ze MiBM2_KO01
sterownikami PLC z dziedziny mechaniki i budowy
maszyn.

Kompetencje
spoteczne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

zajeczajec* Tresci programowe

Podstawowe definicje dotyczgce technik szybkiego prototypowania sterowania RCP
oraz techniki hardware in the loop simulation HIL. Systemy czasu rzeczywistego:
wyktad dSpace, xPC Target. System RCP uktad sterowania-obiekt rzeczywisty. System HIL
sterownik-obiekt wirtualny. Przyktady rozwigzan.

Podstawy obstugi srodowiska SIMULINK. Podstawy obstugi systeméw czasu
rzeczywistego xPC Target i dSpace. Zapoznanie z platformg sprzetowg xPC Target i
laboratorium | dSpace. Uktad sterowania rozmytego dla serwonapedu elektropneumatycznego.
Ukfad sterowania predkoscig obrotowg silnika prgdu statego. Uktad automatycznej
regulacji temperatury wirtualnego obiektu za pomocg rzeczywistego regulatora.

H Politechnika Swietokrzyska Projekt ,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice WM | VWyoziat Mechatroniki
Kielce University of Technology Swietokrzyskiej do potrzeb wspdfczesnej gospodarki i i Budowy Maszyn
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hardware in the loop simulat

projekt

ion.

Realizacja projektu obejmuje nastepujgce czynnosci:
e Opracowanie modelu koncepcyjnego.

Dobdr elementéw skiadowych.

Symulacyjne testowanie zaprojektowanych uktadéw.

Wykonanie zaprojektowanego uktadu w laboratorium.

Uruchomienie ukfadu i jego testowanie w warunkach laboratoryjnych.

Analize otrzymanych rezultatéw i wnioski.

Wykonanie dokumentacji techniczne;.

Studenci w grupach otrzymujg zadanie wykonania projektu ukfadu sterowania w
oparciu o technike szybkiego prototypowania sterowania lub wykonanie projektu
obiektu wirtualnego sterowanego rzeczywistym regulatorem w oparciu o technike

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie e
ustny pisemny

W01 X
w02 X
uo1 X X X X
uo2 X X X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
., Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. . Pozytywne zaliczenie korncowego kolokwium. Uzyskanie
wyktad zaliczenie z oceng yoyw 9 y

co najmniej 50 % punktéw.

laboratorium zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie kolokwiow czgstkowych oraz
sprawozdan z zaje¢. Ocena koncowa jest srednig

arytmetyczna.

projekt zaliczenie z oceng

Przygotowanie projektu i pozytywna jego obrona.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Obcigzenie studenta Jeﬁ(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|/p|swicjiL | P|S h
" | studiow 15 15 | 15 9 9|9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 | 2 2 2 | 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale 51 33 h
" | nauczyciela akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,0 1,3 ECTS
nauczyciela akademickiego
al : i Projekt ,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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Liczba godzin samodzielnej pracy
studenta

24

42

Liczba punktéw ECTS, ktérag student
uzyskuje w ramach samodzielnej

pracy

1,0

1,7

ECTS

Naklad pracy zwigzany z zajeciami
o charakterze praktycznym

50

50

Liczba punktéw ECTS, ktérg student
uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym

2,0

2,0

ECTS

Sumaryczne obcigzenie praca
studenta

75

75

10.

Punkty ECTS za modut

1 punkt ECTS= 25-30 godzin obcigzenia
studenta

ECTS
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