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Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy
Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 6
studiéw - semestr . .
studia niestacjonarne |6
Wymagania wstepne
Egzamin (TAK/NIE) Nie
Liczba punktow ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium | projekt inne
studia 15 15
Liczba godzin | stacjonarne:
w semestrze studia 9 9
niestacjonarne:
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EFEKTY UCZENIA SIE
Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztalcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Posiada wiedze w zakresie sposobu formutowania
W01 problemoéw dotyczacych technologii szybkiego AiR1_WO05
prototypowania uktadéw sterowania.
Posiada wiedze w zakresie metod i narzedzi do
W02 |rozwigzywania inzynierskich probleméw 2z zakresu AiR1_WO06
Wiedza szybkiego prototypownia ukfadéw sterowania.

Posiada wiedze z zakresu programowalnych urzgadzen
automatyki oraz metod projektowania ukfadow
W03 |sterowania z wykorzystaniem technologii szybkiego AiR1_W11
prototypowania  ukfadéw  sterowania  maszynami
technologicznymi.

Umiejetnosci

uo1 Potrafi zaprojektowac¢ uktad regulacji w technologii RCP. AiR1_U11

Potrafi zbudowaé model rzeczywistego ukfadu
U02 |dynamicznego w $rodowisku MATLAB/Simulink lub AiR1_UO07

LabView.
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego
K01 doskonalenia majgcego na celu podnoszenie kompetencji AiR1_KO03
: zawodowych, osobistych i spotecznych.
Kompetencje - v — - " -
Ma $wiadomos¢ znaczenia i rozumie powigzania
spoteczne

pomiedzy dziatalno$cig inzynierskg a pozatechniczng, w
aspekcie skutkébw oddziatywania na Srodowisko i
odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje.

K02 AiR1_K02

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé

Tresci programowe

wykfad

Zagadnienia podstawowe przedmiotu dotyczg podstaw teoretycznych technologii
takich jak Rapid Control Prototyping (RCP), na ktérg sktadajg sie metody: Hardware in
the Loop (HIL), Software in the Loop (SIL), Processor in the Loop (PIL) i Model in the
Loop (MIL), ktére dajg mozliwosé symulacji uktadow wykonawczych dla réznych
rodzajow sterownikéw, np. mikrokontroleréw, komputerow PC, sterownikéw PLC.
Budowa i gtéwne funkcje systemu projektowania i prototypowania uktadéw sterowania,
przeglad koncepcji i rozwigzan. Pakiet Matlab/simulink jako zintegrowane $rodowisko
prototypowania i testowania uktadéw sterowania. Podstawy teoretyczne systemu
czasu rzeczywistego opartego o xPC Target. Podstawy teoretyczne systemu czasu
rzeczywistego opartego o LabView. Karty akwizycji danych (DAQ). Karty pomiarowe z
przetwornikami AD/DA, jako interfejs do procesu. Jezyki wysokiego poziomu i
generowanie kodu dla przemystowych sterownikéw PLC. Symulacje hardware-in-the-
loop.

laboratorium

Modelowanie  systemu  kontrolno-pomiarowego w  $rodowisku  systemu
Matlab/Simulink. Obstuga kart DAQ z wykorzystaniem oprogramowania Matlab,
LabView. Praca z systemem xPC Target pakietu Matlab Simulink. Badanie ukfadéw
sterowania w technologii szybkiego prototypowania w systemie RealTime. Badania
uktadéw sterowania w strukturze hardware in the loop.
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Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
Symbol
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
W03 X
uo1 X
uo2 X
KO1 X
K02 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

co najmniej 50 % punktow.

Forma . . . . .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. Pozytywne zaliczenie korncowego egzaminu. Uzyskanie
wykfad egzamin Yy 90 €9 y

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zajeé. Ocena
koncowa jest srednig arytmetyczng ocen czastkowych.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Obciazenie studenta Jet‘:(?s
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjL|p|swicj|L|P|S h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
< nauczyciela akademickiego 34 22 W
Liczba punktéw ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,36 0,88 ECTS
nauczyciela akademickiego
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Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 16 28 h
Liczba punktow ECTS, ktdrg student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,64 1,12 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami
0 o charakterze praktycznym 25 25 L
Liczba punktow ECTS, ktdra student
8. | uzyskujew ramach zaje¢ o 1 1 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obciagzenie praca
S studenta 30 30 h
10. Punkty ECTS za n'10du'l o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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