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Forma zaje¢ Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Forma zaliczenia
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)
Wyktad 15 1 9 0,6 Egzamin
Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu
Poznanie zagadnien zwigzanych z wykorzystaniem robotéw i uktadéw automatyki przemystowej, wyksztatcenie umiejetnosci realizacji prostych uktadéw automatyki sterujgcych
przebiegiem proceséw produkcyjnych.

Wymagania wstepne

podstawowy kurs matematyki

Zakres tematyczny

Wyktad

Pojecia podstawowe: automatyka, robotyka, sterowanie, sygnaty.

Klasyfikacja uktadow sterowania: uktady otwarte, zamkniete i kombinowane, uktady ciagte i dyskretne.

Uktady logiczne: algebra Boole'a, wybrane sposoby realizacji elementow logicznych, elektryczne, pneumatyczne i hydrauliczne elementy przetaczajace, uktady kombinacyjne i
sekwencyjne.

Programowalne sterowniki logiczne PLC: architektura sterownika, programowanie sterownikow (norma IEC 61131-3), jezyki programowania LD, IL, ST, FBD, metoda SFC.
Wprowadzenie do robotyki: podstawowe pojecia robotyki, konstrukcja manipulatoréw przemystowych, typy potaczen.

Opis pozycji i orientacji obiektéw w przestrzeni, kinematyka manipulatoréw: parametry Denavita-Hartenberga, rownanie kinematyki, przestrzen konfiguracyjna.
Generowanie trajektorii w przestrzeni konfiguracyjnej: ruchy cztonéw robota, okreslenie przestrzeni roboczej, analityczne metody wyznaczania trajektorii.

Laboratorium

Analiza kombinacyjnych uktadéw sterowania, synteza uktadéw kombinacyjnych metoda tablic Karnaugha, realizacja kombinacyjnych uktadéw cyfrowych z wykorzystaniem
schematéw logicznych.

Analiza sekwencyjnych uktadow sterowania, synteza uktadéw sekwencyjnych z wykorzystaniem graféw przejsc.

Projektowanie uktadéw sterowania wybranymi procesami produkcyjnymi z wykorzystaniem sterownikéw PLC, implementacja kombinacyjnych uktadéw sterowania w jezyku LD,
implementacja sekwencyjnych uktadéw sterowania w postaci grafow SFC.

Budowa graficznego interfejsu programu dla sterownika PLC do wizualizacji przebiegu kontrolowanego procesu.

Metody ksztatcenia

Wyktad konwencjonalny, ¢wiczenia laboratoryjne, praca w grupach

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie
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Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zajeé

Potrafi dokona¢ wyboru wtasciwych modutéw systemu informatycznego w celu ® K_W05 ® obserwacja i ocena ® Laboratorium
przeprowadzenia symulacji uktadu automatyki przemystowej, potrafiagc ® K_U06 aktywnosci na zajeciach

interpretowac¢ wyniki i wyciggac wnioski. ¢ K_U07

Potrafi pracowac w grupie przyjmujac rézne role ¢ K_U03 ® obserwacja i ocena ® Laboratorium

aktywnosci na zajeciach

Potrafi pozyskiwac informacje zwigzane z projektowaniem uktadéw automatyki ® K_U07 ® biezaca kontrola na zajeciach ¢ Wyktad
przemystowej oraz wycigga¢ wnioski i formutowac opinie ® egzamin - ustny, opisowy, ® Laboratorium
testowy i inne
Rozumie cykl zycia uktadéw automatyki i robotyki przemystowej ® K_W06 ® egzamin - ustny, opisowy, ® Wyktad
testowy i inne ¢ Laboratorium
® kolokwium
Potrafi dobiera¢ i stosowac¢ odpowiednie aplikacje komputerowe do symulacji, ® K_U06 ¢ kolokwium ® Laboratorium

projektowania i weryfikacji uktadéw automatyki przemystowej obserwacja i ocena

aktywnosci na zajeciach

Potrafi oszacowaé koszty projektow inzynierskich w zakresie uktadow automatyki ® K.U10 ® egzamin - ustny, opisowy, ® Wyktad
testowy i inne
¢ kolokwium
Posiada wiedze w zakresie automatyki i robotyki przemystowej ® K_W02 ® egzamin - ustny, opisowy, ® Wyktad
testowy i inne ¢ Laboratorium
® kolokwium
Potrafi okresli¢ priorytety stuzace do realizacji okreslonego przez siebie i innych ® KKO01 ® biezaca kontrola na zajeciach ® Laboratorium
zadania

Warunki zaliczenia
Wyktad: warunkiem zaliczenia jest uzyskanie 50% punktéw z kolokwium przeprowadzonego w formie pisemnej. Suma uzyskanych punktéw decyduje o ocenie wedtug skali:
bardzo dobry (90%-100% punktéw mozliwych do zdobycia), dobry plus (80%-89%), dobry (70%-79%), dostateczny plus (60%-69%), dostateczny (50%-59%).

Laboratorium: studenci realizuja projekty z wykorzystaniem narzedzi do programowania i symulacji pracy uktadéw PLC. Zaliczenie projektu uzaleznione jest od oceny
sprawozdania (opracowanie koncepcji uktadu oraz kod programu) Na ocene projektu wptywa: analiza problemu (25%), wykonanie syntezy uktadu sterowania (25%),
implementacja programu dla sterownika PLC (25%), obrona projektu (25%). Zasady ustalania oceny z projektu: bardzo dobry (90%-100% punktéw mozliwych do zdobycia), dobry
plus (80%-89%), dobry (70%-79%), dostateczny plus (60%-69%), dostateczny (50%-59%).

Ocena koricowa z laboratorium jest wyznaczana jako $rednia arytmetyczna ocen z wszystkich wykonanych projektéw.

Ocena koricowa z przedmiotu: warunkiem zaliczenia sg pozytywne oceny z wyktadu i laboratorium. Ocena koricowa jest wystawiana na podstawie oceny z laboratorium (50%) i
wyktadu (50%).
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