Karta Modulu Ksztalcenia

Panstwowa Wyzsza Szkola Zawodowa im. Witelona w Legnicy
Wydzial Nauk Technicznych i Ekonomicznych

Kierunek studiow: Zarzadzanie i Inzynieria Produkcji

Poziom ksztalcenia: Studia pierwszego stopnia

Profil ksztatcenia: Praktyczny

Forma studiow: Stacjonarne, niestacjonarne

Nazwa modutu ksztatcenia: Automatyzacja i robotyzacja procesow produkcyjnych

Rodzaj modutu ksztalcenia: Obowigzkowy

Sposob realizacji modutu: Zajegcia kontaktowe

Rok studiow Semestr ECTS Formy zaj¢c¢ i liczba Studia Studia
godzin w planie studiow | stacjonarne | niestacjonarne
3 5 4 Wyklad 30 12
Laboratorium 15 12

Cele ksztalcenia:
Cell: Zasadniczym celem jest przyswojenie podstawowej wiedzy o dziataniu uktadow automatycznej
regulacji i sterowania, tak ciagtych jak i dyskretnych. Winna ona umozliwi¢ analiz¢ uktadéw automatyki
zbudowanych z elementéw mechanicznych, hydraulicznych, pneumatycznych, elektrycznych i
elektronicznych. W oparciu o techniki komputerowe - modelowanie i symulacj¢, umozliwi¢ analizg i
optymalizacj¢ wlasnosci wybranych uktadow sterowania i regulacji maszynami, urzadzeniami lub
procesami technicznymi.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spolecznych:
Analiza matematyczna, algebra, informatyka, mechanika i wytrzymatos$¢, mechanika ptynow i
termodynamika

Efekty uczenia si¢ w zakresie wiedzy, umiejetnosci i kompetencji spolecznych:

Kod efektu | Zakres efektu Opis efektu

Posiada wiedze¢ o dzialaniu i strukturze wybranych obiektow i procesow
technologicznych, posiada podstawy wiedzy z teorii automatycznej regulacji
uktadow ciaglych i dyskretnych, ma znajomos¢ doboru parametréw uktadow
automatycznego regulacji i sterowania

Potrafi dokona¢ opisu matematycznego elementow i zespotdw oraz opracowac
ich schematy blokowe. Potrafi dokona¢ analizy uktadéw i dobra¢ odpowiednie
dla realizacji danego procesu produkcyjnego parametry, tak w obszarze
uktadow ciaglych jak i dyskretnych — sterowniki PLC

Ma $§wiadomo$¢ znaczenia i powszechnosci uktadow regulacji i sterowania
EK3 Kompetencje | oraz zrobotyzowanych systemow dla rozwoju wspotczesnej cywilizacji

EK1 Wiedza

EK2 Umiejetnosci

TreSci programowe

Forma zajeé¢: wyklad Liczba godzin
studia studia
Kod Tematyka zajgc . niestacjonar
stacjonarne ne
Podstawowe pojecia automatycznej regulacji i sterowania oraz
wl . , . 2 1
klasyfikacja urzadzen automatyki
w2 Metody matematycznego opisu wlasciwosci liniowych uktadow ) 1

automatyki. Sygnaty w uktadach automatyki..

Analiza wlasnosci i przyktady budowy liniowych cztonéw uktadow
w3 automatycznej regulacji: proporcjonalny, inercyjny, oscylacyjny, 2 1
op6zniajacy, catkujacy i rozniczkujacy

w4 Schematy blokowe. Algebra i uktadanie schematéw blokowych. 2 1

w5 | Obiekty i prawa regulacji. Wybrane rodzaje regulatorow: P, P1, PID. 2 1
Kryteria stabilnosci i jakosci liniowych uktadow automatycznej

wb6 - .. . 2 -
regulacji: Hurwitza i Nyquista.

w7 Wybrane urzadzenia i elementy automatyki: czujniki i przetworniki 2 1

w8 Regulatory, wzmacniacze i elementy wykonawcze o dziataniu 2 1




mechanicznym, hydraulicznym, pneumatycznym, elektrycznym i
elektronicznym.
w9 Przyktady uktadow automatycznej regulacji i sterowania o dziataniu 5 i
cigglym.
wl0 Regulacja QWupOIOZeniowa i trojpotozeniowa. Przyktady ) |
zastosowania.
Uktady logiczne. Sygnaly logiczne i algebra dwuwarto$ciowa.
wll o L OC 2 -
Realizacja funkcji logicznych.
wi2 Sterowniki logiczne i regulatory cyfrowe. Programowalne sterowniki: 5 1
przyktad sterownikow PLC.
wi3 Manipulatory i roboty - definicje i klasyfikacje . Przyktady budowy i ) 1
dzialania.
Mechatronika - synteza mechaniki, elektroniki i informatyki.
wl4 . , . 2 1
Przyktady urzadzen i systemow mechatronicznych.
w15 | Metody i techniki sztucznej inteligencji. 2 -
Forma zaj¢¢: ¢wiczenia Liczba godzin
. studia
Kod Tematyka zaj¢c studia niestacjonarn
stacjonarne o
ewl Wprowadzenie. Informacje ogélne o programie (MatLAB) ) )
wykorzystywanym w czasie zaj¢c.
¢w2 | Charakterystyki czasowe obicktow 2 2
¢w3 | Charakterystyki czestotliwosciowe obiektow 2 2
¢w4 | Stabilnos¢ uktadow regulacji (Teoria o kryteriach stabilnosci) 2 1
¢w5 | Zamknigty uktad regulacji 2 1
¢w6 | Regulacja dwupolozeniowa 2 1
¢w7 | Regulacja trojpotozeniowa 2 1
¢w8 | Uktad regulacji dyskretnej 1 2

Metody ksztalcenia (narzedzia dydaktyczne):
MK1: Wyktad z wykorzystaniem materiatdéw audiowizualnych
MK2: Laboratorium komputerowe.

Zasady oceniania zaje¢:

Ogdlne zasady zaliczania zajec

Zaliczenie zaj¢¢ odbywa si¢ w formie pisemnej. Praca pisemna powinna by¢ udostgpniona studentowi na
jego zyczenie, a prowadzacy musi jg przechowywac przez okres jednego roku lub do zaliczenia
kierunkowego efektu ksztatcenia.

Warunki otrzymania oceny pozytywnej:

Student powinien

— przynajmniej dostatecznie poznac¢ i zrozumie¢ podstawowa wiedz¢ zawartg w literaturze podstawowe;j
lub innej formie dostgpnej w wyniku aktywnych form zajee,

— przynajmniej dostatecznie opanowac wszelkie umiej¢tnosci przewidziane programem przedmiotu,

— wykaza¢ przynajmniej dostateczng umiej¢tnos¢ obserwowania i analizowania otaczajacych zjawisk,
zwlaszcza tych, z ktorymi jako absolwent bgdzie miat stycznos¢ w praktycznej dziatalnosci,

— sprosta¢ wymaganiom przewidzianym dla uzyskania zaliczenia z form towarzyszacych przed
zaliczeniem formy wiodacej oraz modutu.

Kryteria oceniania:

Prowadzacy ustala kryteria oceniania i przedstawia studentom na pierwszych zaj¢ciach. Zasady zaliczenia
sa zgodne z Regulaminem Studiow; w szczegolnosci musi by¢ spelniony wymog dotyczacy stopnia
opanowania programu: 50-59% - ocena dostateczna, 60-69% - ocena dostateczna plus, 70-79% - ocena
dobra, 80-89% - ocena dobra plus, powyzej 90% - ocena bardzo dobra.

Kryteria oceny:

Na oceng 3,0: student zna podstawowe zagadnienia, potrafi przy pomocy prowadzgcego rozwigzac
proste zadania.

Na ocene 3,5: zna podstawowe zagadnienia, potrafi samodzielnie rozwigza¢ proste zadania.

Na oceng 4,0: zna zagadnienia omawiane na zajeciach, potrafi je samodzielnie wyjasni¢. Z
pomocg prowadzgcego potrafi rozwigzac zadania typowe.



Na oceng 4.5: zna zagadnienia omawiane na zajeciach, potrafi je samodzielnie wyjasnic i
zastosowac. Samodzielnie potrafi rozwigza¢ problemy typowe.

Na oceng 5: zna zagadnienia omawiane na zajeciach, potrafi je samodzielnie wyjasnic i
zastosowaé. Samodzielnie potrafi rozwigza¢ zadania typowe. Jest aktywny na

zajeciach.

Sposob weryfikacji efektow uczenia sie:
Ocena formujaca:

OF1: Obserwacja zachowan

OF2: Raport.

Ocena podsumowujaca:
OP1: Egzamin

OP2: Zadania zaliczeniowe.

Calkowity naklad pracy studenta:

Naktad pracy studenta Stuc!la S.tudla .
stacjonarne niestacjonarne

Laczna liczba godzin pracy studenta: 00
Liczba godzin kontaktowych (realizowana podczas zajgc): 45 24
Liczba godzin poswigconych na samoksztatcenie oraz przygotowanie 35 46
do zaje¢:
Liczba godzin poswigconych na przygotowanie do zaliczenia modutu: 20 30
Laczna liczba punktéw ECTS: 4
Liczba punktow ECTS przypadajaca na zajg¢cia kontaktowe (1): 3 2
Procent programu modutu realizowany podczas zaj¢¢ z nauczycielem 45%

2):
(1) Nalezy podac¢ catkowitg liczbg punktow ECTS.
(2) Dotyczy tylko studiéw stacjonarnych; minimalna warto$¢ jest rowna udzialowi liczby godzin kontaktowych w
tacznej liczbie godzin pracy studenta.

Tabela odniesien dla modulu ksztalcenia:

Efekt O(;i;neefs; Etnule Cele Tresci Metody Sposoéb weryfikacji
uczenia . ksztatcenia programowe ksztatcenia efektow uczenia
kierunkowego
wl-w2 OF2
EK1 K1ZIP W07 Cell lab1 MK1 OP2
w2-4, 7-8,11-
EK2 K1Z1p_U07 Cell 12 MKI OF1
- MK2 OP1
lab2-8
OF2
EK3 K1ZIP_KO06 Cell wl-2,14-15 MK1 OP2

Literatura podstawowa:

1. Brzozka J.: Cwiczenia z automatyki w Matlabie i Simulinku. Wydawnictwo MIKOM. Warszawa
1997.

2. Chorowski B. Werszko M.: Mechaniczne urzadzenia automatyki. WNT. Warszawa 1989.
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2. Kuzminski K.(red.): Repetytorium z teorii sterowania zadaniami. Uklady liniowe ciagte cz. II. Skrypt
Politechniki L.odzkiej. £odz 1987.
3. Lunarski J. Szabajkowicz W.: Automatyzacja procesow technologicznych montazu maszyn. WNT.



Warszaw 1997. .
4. Swider J., Wszotek G.: Metodyczny zbiér zadan laboratoryjnych i projektowych ze sterowania
procesami technologicznymi. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2000.
5. Tarnowski W., Bartkiewicz S.: Modelowanie matematyczne i symulacyjne komputerowe
dynamicznych proceséw ciagltych. Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Koszalinskiej, Koszalin
2003.
Nazwiska os6b prowadzacych modul:

Autor programu:



