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USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiéw AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia | stopien

Profil studiow Ogédlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow | Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres Projektowanie i budowa uktadéw automatyki
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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zajec Polski
Usytuowanie w planie | studia stacjonarne 4

studiow - semestr

studia niestacjonarne |5

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) Tak
Liczba punktéw ECTS 4
Forma prowadzenia zajeé wykiad ¢éwiczenia | laboratorium projekt inne
studia
i i . 15 15 15
Liczba godzin stacjonarne:
w semestrze studia
: . . 9 9 9
niestacjonarne:
. Politechnika Swietokrzyska Projekt , Dostosowanie ksztafcenia w Politechnice Wydziat Mechatroniki
ﬁ Kielce Universiweoi Technology Swietokrzyskiej do potrzeb wspdiczesnej gospodarki” WMiBM | Byudo\r.:y Maszyn
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EFEKTY UCZENIA SIE

Efekty ksztalcenia

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Ma uporzadkowang wiedze w zakresie procesu
projektowania uktadéw sterowania maszyn oraz dziatania
elementéw wykonawczych, sterujgcych, kontrolnych i
pomiarowych maszyn i urzadzeh przemystowych. Ma
zawansowang wiedze w zakresie modelowania
matematycznego do rozwigzywania zagadnien
inzynierskich dotyczgcych cztondéw automatyki w
ukfadach sterowania maszyn.

AIR1_WO01

Ma uporzadkowang wiedze z zakresu programowalnych
urzadzen automatyki, sterownikéw PLC oraz metod
projektowania uktadéw sterowania automatycznego. Ma
wiedze w zakresie stosowania elementow
elektromechanicznych w  uktadach automatyki i
urzgdzeniach przemystowych.

AIR1_W11

Potrafi zaprojektowa¢ i zbudowac¢ ukiad sterowania
automatycznego dla obiektu rzeczywistego w srodowisku
naukowo-technicznym oraz ukfad sterowania z
wykorzystaniem programowalnych urzgdzeh automatyki i
sterownikow PLC. Potrafi przygotowac i przetestowac
program dla sterownika PLC, uruchomi¢ go i dokona¢
analizy uktadu automatycznej regulacji. Potrafi
postugiwaé sie urzgdzeniami umozliwiajgcymi pomiar
podstawowych wielkosci elektrycznych w ukfadach
sterowania automatycznego.

AiR1_U08

Potrafi projektowaé, modelowaé, prowadzi¢ obliczenia
uktadéw automatycznej regulacji. Potrafi przygotowac
stanowisko laboratoryjne, przeprowadzi¢ badania,
wycigga¢ wnioski z przeprowadzonych badan oraz
wykonaé¢ dokumentacje techniczng dotyczacag realizacji
zadania inzynierskiego.

AiR1_UO03

Potrafi wspoétdziata¢ i pracowaé w grupie podczas
realizacji r6znych projektdow inzynierskich, a takze umie
odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace realizacji
okredlonego przez siebie lub innych zadania.

AIR1_U16

. Symbol
Kategoria efektu
W01
Wiedza
W02
uo1
Umiejetnosci
uo2
uo3
Kompetencje KO1
spoteczne

Ma swiadomos¢ potrzeby doksztatcania sie i podnoszenia
swoich  kompetencji zawodowych ~w  zakresie
projektowania uktadow automatycznego sterowania.

AIR1_KO03
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TRESCI PROGRAMOWE

Forma o
. . Tresci programowe
zajec
Wprowadzenie do projektowania uktadéw automatycznego sterowania (historia,
pojecia podstawowe, klasyfikacja, przyktady, sygnaty). Sterowanie i regulacja, cel
sterowania, urzadzenie sterujgce, ukfad regulacji automatycznej. Uklady sterowania
wykfad bezposredniego i posredniego, automatycznego i pétautomatycznego, regulatory dwu-

i tréjstanowe, regulatory P, |, Pl, PD, PID. Sterowanie ze sprzezeniem od zmiennych
stanu, sterowanie Slizgowe. Ocena jakosci sterowania. Modelowanie matematyczne
cztondw uktadu sterowania. Analiza i synteza regulatora. Adaptacja sterownika PLC
do obiektu sterowania.

laboratorium

Studenci realizujg ¢wiczenia laboratoryjne w oprogramowaniu naukowo-technicznym
oraz na obiektach rzeczywistych w nastepujgcych zagadnieniach: Uktady sterowania
bezposredniego i posredniego dla uktadow pneumatycznych i hydraulicznych. Uktady
sterowania automatycznego i poétautomatycznego dla uktadéw pneumatycznych i
hydraulicznych. Uktady sterowania dwustanowego, trojstanowego i ciggtego dla uktadu
regulacji temperatury. ldentyfikacja i sterowanie PID dla pneumatycznego procesu
produkcyjnego. Automatyczna regulacja predkosci obrotowej silnika prgdu statego.
Sterownie manipulatorem elektropneumatycznym ze sterownikiem zmiennych stanu.
Ukfad automatycznej regulacji temperatury ze sterownikiem PLC.

projekt

Studenci w grupach trzyosobowych otrzymujg zadanie zaprojektowania wybranego
procesu dla okreslonych parametrow wejsciowych.

Realizacja projektu obejmuje nastepujace czynnosci:

Opracowanie modelu koncepcyjnego.

Dobor elementdéw sktadowych.

Symulacyjne testowanie zaprojektowanych uktadéw.

Wykonanie zaprojektowanego uktadu w laboratorium.

Uruchomienie uktadu i jego testowanie w warunkach laboratoryjnych.

Analize otrzymanych rezultatéw i wnioski.

Wykonanie dokumentacji techniczne;j.

Wykoname projektu umozliwia wykorzystanie zdobytej wiedzy w ramach wcze$niej
realizowanych przedmiotéw.

Nogak~oN =

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia)
Symbol
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
W02 X
uo1 X X
uo2 X X
uo3 X X
K01 X
L (IS vtk dopoeb wspskzemnelcosposors” WM | (BT
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Forma . . - .
. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. Pozytywne zaliczenie koncowego kolokwium. Uzyskanie co
wyktad egzamin

najmniej 50% punktow.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Pozytywne zaliczenie wejScidwek oraz sprawozdan z zajec.
Ocena konicowa jest Srednig arytmetyczng ocen
czastkowych.

projekt

zaliczenie z oceng

Przygotowanie projektu i pozytywna jego obrona.

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 15 15 | 15 9 9|9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2|2 4 2|2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 33 35 L
Liczba punktow ECTS, ktéra student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,12 1,4 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5. studenta 47 65 h
Liczba punktow ECTS, ktéra student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 1,88 2,6 ECTS
pracy
Naklad pracy zwigzany z zajeciami
/e o charakterze praktycznym 66,67 66,67 0
Liczba punktow ECTS, ktéra student
8. | uzyskujew ramach zajec¢ o 2,67 2,67 ECTS
charakterze praktycznym
Sumaryczne obciagzenie praca
9| studenta 100 100 h
10. Punkty ECTS za n.10du.l o 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
- ‘ ; Projekt ,,Dostosowanie ksztatcenia w Politechnice .
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- nr FERS.01.05-1P.08-0234/23




E Fundusze Europejskie Rzeczpospolita Dofinansowane przez

dla Rozwoju Spotecznego - Polska Unie Europejska

LITERATURA

1 Szenajch W.: Naped i sterowanie pneumatyczne. WNT, Warszawa 1992.

2 Mikulczynski T.: Automatyzacja procesow produkcyjnych. WNT, Warszawa 2006.
3 Szelerski M.: Uktady pneumatyczne w maszynach i urzgdzeniach. Wydawnictwo

Kabe, 2018.

4 Dindorf R., Takosoglu J., Wo$ P.: Development of pneumatic control systems,
Politechnika Swietokrzyska, Kielce 2017.

5 Dindorf R., Takosoglu J., Wos P.: Bezpieczenstwo uktaddéw hydraulicznych i
pneumatycznych, Politechnika Swietokrzyska, Kielce 2018.

6 Dindorf R., Takosoglu J, taski P.: Poradnik konstruktora maszyn i urzadzen.
(Zespot autorow pod redakcja A. Kubalskiego). Napedy i sterowanie
pneumatyczne.

7 Dindorf R. pod red.. Hydraulika i Pneumatyka. Podrecznik Akademicki.
Wydawnictwo Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce 2003.

8 Dindorf R.: Napedy ptynowe. Podstawy teoretyczne i metody obliczania napeddéw
hydrostatycznych i pneumatycznych. Podrecznik akademicki. Wydawnictwo
Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce, 2009.

9 Dindorf R.: Elastyczne aktuatory pneumatyczne. Monografia. Wydawnictwo
Politechniki Swietokrzyskiej, Kielce 2013.

10 Kowalowski H.: Automatyzacja dyskretnych proceséw przemystowych. WNT,
Warszawa 1984.

11 Kowalski T., Lis G., Szenajch W.: Technologia i automatyzacja montazu maszyn.
OW PW, Warszawa 2000.

12 Mikulczyhski T., Samsonowicz Z.: Automatyzacja dyskretnych proceséw
produkcyjnych. WNT, Warszawa 1997.

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

14 Morecki A., Knapczyk J.: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorow.
WNT, Warszawa 1999.

15 Pochopien B.: Automatyzacja procesow przemystowych. WSiP, Warszawa 1993.

@ roltechnla SUROKDIKG e rovkia do potrzeh wapdicsesne) gospodarki W | ezl Mechatronii

nr FERS.01.05-1P.08-0234/23



