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Formy zajec¢

Forma zajeé 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 Zaliczenie na
ocene
Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentow z zadaniami, klasyfikacja i metodami opisu elektrycznych, pneumatycznych i hydraulicznych urzadzen automatyki przemystowej
Uksztattowanie podstawowych umiejetnosci w zakresie doboru urzadzen automatyki przemystowej w procesie projektowania uktadéw regulacji i sterowania
Uksztattowanie podstawowych umiejetnosci w zakresie projektowania pneumatycznych i elektropneumatycznych uktdéw automatyki przemystwej

Wymagania wstepne
Sygnaty i systemy dynamiczne, sterowanie procesami ciggtymi, sterowanie procesami dyskretnymi

Zakres tematyczny
Wprowadzenie. Zadania, struktury, bloki funkcjonalne uktadéw sterowania. Systematyka urzadzen automatyki przemystowej (UAP). Metody opisu. Ogdlna charakterystyka
elektrycznych i elektronicznych UAP. Elementy realizujgce funkcje czasowe: przekazniki, kontaktrony, elementy bimetalowe, sterowniki. Czujniki pomiarowe, przetworniki.

Regulatory. Rodzaje regulatoréw i ich wtasciwosci. Regulatory dziatania bezposredniego. Regulatory dziatania posredniego. Regulatory elektryczne o dziataniu ciggtym.
Regulatory dwu- i tréjpotozeniowe bez i z korekcyjnym sprzezeniem zwrotnym. Regulatory impulsowe. Regulatory krokowe. Regulatory cyfrowe. Ocena jako$ci uktadéw
automatycznej regulacji. Strojenie regulatoréw.

Urzadzenia wykonawcze. Rodzaje urzadzen wykonawczych i ich charakterystyki. Zasady doboru urzagdzen wykonawczych.

Pneumatyczne UAP. Zespoty przygotowania sprezonego powietrza, zawory redukcyijne, filtry, smarownice. Sitowniki pneumatyczne: klasyfikacja sitownikéw, budowa,
wiasciwosci, zastosowania. Silniki pneumatyczne: klasyfikacja silnikéw, budowa, wtasciwosci, zastosowania. Elementy sterujgce przeptywem i ci$nieniem powietrza: zawory
rozdzielajace, zawory zwrotne, zawory szybkiego spustu, zawory dtawigce, zawory redukcyjne, zawory realizujgce funkcje logiczne. Bloki zaworowe i wyspy zaworowe.

Obliczenia projektowe pneumatycznych uktadéw sterowania. Projektowanie pneumatycznych i elektropneumatycznych UAP z wykorzystaniem pakietu FluidSim-P.

Metody ksztatcenia

wyktad: wyktad konwencjonalny
laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne
Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zajec¢
Potrafi rozrézniaé i opisywac struktury, bloki funkcjonalne uktadéw sterowania ® KU18 ® sprawdzian ® Wyktad


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Opis efektu Symbole efektow  Metody weryfikacji Forma zajeé

Zna systematyke, zastosowania, metody opisu i 0ogdIng charakterystyke elektrycznych, ® K_W15 ® sprawdzian ® Wyktad
elektronicznych, pneumatycznych i hydraulicznych elementdw i urzadzer automatyki ® KU18
przemystowej
Potrafi sporzagdza¢ dokumentacje techniczng pneumatycznych i elektropneumatycznych ® KU18 ® biezaca kontrola na ¢ Laboratorium
uktadéw sterowania z uwzglednieniem opisu dziatania uktadu, diagramu funkcjonalnego i zajeciach
schematu uktadu ® sprawdzian
Potrafi dobiera¢ regulatory, czujniki i przetworniki pomiarowe, urzadzenia wykonawcze ® K U12 ® sprawdzian ® Wyktad
® K U15

Potrafi obstugiwac przemystowe regulatory PID, dobiera¢ ich nastawy, wprowadzaé ® K U15 ® biezaca kontrola na ® Laboratorium
programy zmian wielko$ci zadanej i realizowac regulacje programowa zajeciach

® sprawdzian
Zna zasady projektowania bezposrednich i posrednich pneumatycznych uktadéw ® K W15 ® biezaca kontrola na ¢ Laboratorium
sterowania z zastosowaniem zaworéw pneumatycznych 3/2 i 5/2 ® KU18 zajeciach

® sprawdzian
Zna zasady projektowania elektropneuma-tycznych uktadow sterowania z zastosowa- ® K W15 ® biezaca kontrola na ® Laboratorium
niem zaworéw pneumatycznych 3/2 i 5/2 ® K.U18 zajeciach

® sprawdzian
Zna symbole i standardy stosowane do przedstawiania elementéw i pneumatycznych i ® K_W15 ® sprawdzian ¢ Wyktad

elektropneumatycznych uktadéw sterowania

Warunki zaliczenia

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze sprawdzianéw pisemnych przeprowadzonych, co najmniej raz w semestrze
Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen ze wszystkich ¢wiczen laboratoryjnych, przewidzianych do realizacji w ramach programu laboratorium

Na ocene z przedmiotu sktada sie ocena z éwiczen (50%) i z wyktadu (50%). Warunkiem zaliczenia przedmiotu s pozytywne oceny z ¢wiczen i egzaminu.
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