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EFEKTY UCZENIA SIE
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Kategoria

Symbol
efektu

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Wiedza

W01

Ma zaawansowang wiedze w zakresie programowania
sterownikéw PLC, robotéw przemystowych oraz integrac;ji
urzadzen automatyki przemystowe;j.

AiR1_WO08

wo2

Ma wiedze na temat obecnie wykorzystywanych
urzagdzen automatyki oraz kierunki ich rozwoju. Zna w
stopniu zaawansowanym metody programowania oraz
konfiguracji tych urzgdzen, w szczegdlnosci robotéw
przemystowych oraz sterownikéw PLC.

AIR1_W11

W03

Ma zaawansowang wiedze pozwalajgca na
wykorzystanie i zaprogramowanie sterownikow PLC dla
zintegrowanych maszyn przemystowych.

AIR1_W12

Umiejetnosci

uo1

Potrafi pracowa¢ w zespole przy zaawansowanym
projekcie oraz zaplanowa¢ harmonogram pracy. Potrafi
zaprezentowac wspolny projekt oraz wyttumaczy¢ sposéb
dziatania zaprogramowanej maszyny.

AIR1_U02

uo2

Potrafi opracowac dokumentacje dotyczaca
zaprogramowanej maszyny.

AiR1_UO03

uo3

Potrafi programowaé i konfigurowaé urzadzenia
przemystowe, w szczegoélnosci roboty przemystowe, oraz
integrowac je z urzgdzeniami nadrzednymi

AiR1_U14

Kompetencje
spoteczne

K01

Ma swiadomos¢ koniecznosci ciggtego doszkalania sie ze
wzgledu na rozwdéj nowych technologii. Rozumie potrzebe
poszukiwania informacji na temat nowych urzgdzen
wystepujgcych w projektach.

AiR1_KO1

K02

Ma swiadomo$¢ specyfiki pracy zwigzanej z automatykg
przemystowg na stanowiskach takich jak automatyk,
robotyk.

AIR1_K06

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé

Tresci programowe

wykfad

Zastosowanie systemow wizyjnych w celu wyrywania detali w koordynacji z uktadem
sterowania robotéw przemystowych. Zastosowanie systeméw wizyjnych w
zaawansowanych systemach robotycznych. Gniazda robotyczne. Urzadzania i osprzet
uzupetniajgcy funkcjonalno$¢ robotéw przemystowych. Projektowanie systeméw do
synchronicznej pracy robotéw przemystowych. Potgczona komunikacja sieciowa PLC
—roboty przemystowe. Tendencje rozwojowe — gniazda montazowe (robot — cztowiek)
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Zagadnienia z zakresu automatyki przemystowej i robotyki obejmujgce konfiguracje
sygnatbw na podstawie schematéw elektrycznych oraz za pomocg sieci
przemystowych np. profinet, konfiguracje réznych urzgdzen przemystowych takich jak:
podajniki, stoty obrotowe, serwonapedy, czujniki, sitowniki, chwytaki itp. Ponadto
oprogramowanie obstugi urzadzen przemystowych z poziomu PLC z wykorzystaniem
zaawansowanych metod programowania takich jak bloki funkcyjne, wtasne typy
danych, alarmy, wiasne kontrolki HMI. Integracja robotéw przemystowych ze
sterownikami PLC za pomocag dostepnych na urzgdzeniach sieci przemystowych.
Konfiguracja wlasnych sygnatéw w robotach. Zapoznanie i konfiguracja sygnatow
systemowych w robotach. Programowanie robotéw przemystowych za pomocag
odpowiednich srodowisk. Automatyczne sterowanie robotem przez PLC. Konfiguracja
inspekcji przemystowych systemoéw wizyjnych dla wybranych zastosowan oraz ich
obstuga z poziomu PLC. Wykorzystanie PLC do monitorowania sygnatow z
obstugiwanych urzadzeh. Wykorzystanie paneli przemystowych/systemu SCADA do
wizualizacji i sterowania procesami przemystowymi.

laboratorium

Wykonanie projektu oprogramowania zintegrowanej maszyny przemystowej. Celem
jest konfiguracja oraz zaprogramowanie PLC, robota przemystowego i innych
urzadzen na stanowisku, aby zrealizowaé zatozony proces produkcyjny. Ponadto
zapoznanie przykladowych zasad programowania maszyn przemystowych oraz
projekt stosowanie sie do nich podczas realizacji projektu. Na przyktad: osobne cykle dziatania
maszyny (reczny, automatyczny, ustawienie pozycji startowej), sprawdzanie
warunkéw bezpieczenhstwa, przygotowanie odpowiednich alarméw, programowanie
ruchow recznych oraz sekwencji automatycznych, przewidywanie niebezpiecznych
sytuacji na maszynie np. kolizji oraz ich zabezpieczenie przez stosowanie warunkow
ruchu.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia
Symbol
efektu Eﬂg:;,in E?Sz;m:; Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
W01 X
W02 X
WO03 X
uo1 X X
uo2 X X
uo3 X X
K01 X
K02 X
L (IS vtk dopoeb wspskzemnelcosposors” WM | (BT
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najmniej 50% punktow.

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
. Pozytywne zaliczenie koncowego egzaminu. Uzyskanie co
wyktad egzamin Yy goeg y

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie sprawozdan z zaje¢ oraz/lub

odpowiedzi ustnej. Ocena koncowa jest Srednig arytmetyczng
ocen czagstkowych. Uzyskanie co najmniej 50% punktow.

projekt zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie projektu oraz odpowiedzi ustne;.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jet(:(';“
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wic|L|P|S|W|C|L|P]|S h
" | studiow 30 30 | 30 18 18 | 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2|2 4 2|2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 98 62 L
Liczba punktow ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 3,92 2,48 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 77 113 h
Liczba punktow ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 3,08 4,52 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami
/e o charakterze praktycznym 116,67 116,67 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student
8. | uzyskujew ramach zajec¢ o 4,67 4,67 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obciagzenie praca
9| studenta 175 175 h
10. Punkty ECTS za n.'nodu.l o 7 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
- = ‘ T Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
ﬁ Politechnika Swigtokrzyska Swietokrzyskiej do potrzeb wspdtczesnej gospodarki” WMiBM Wydziat Mechatroniki
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