Automatyzacja i robotyzacja procesdw produkcyjnych - opis przedmiotu

Informacje ogdlne
Nazwa przedmiotu

Kod przedmiotu
Wydziat

Kierunek

Profil

Rodzaj studiow
Semestr rozpoczecia

Informacje o przedmiocie
Semestr

Liczba punktéw ECTS do zdobycia
Typ przedmiotu

Jezyk nauczania

Sylabus opracowat

Formy zajec¢

Forma zaje¢ Liczba godzin w semestrze
(stacjonarne)

Wyktad 15

Laboratorium 30

Cel przedmiotu

Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych
06.9-WM-ZilP-P-19_22

Wydziat Mechaniczny

Zarzadzanie i inzynieria produkcji

ogolnoakademicki

pierwszego stopnia z tyt. inzyniera

semestr zimowy 2022/2023

3
4
obowigzkowy
polski
¢ prof. dr hab. inz. Mirostaw Galicki

Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu
(stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)

1 9 0,6

2 18 1,2

Forma zaliczenia

Zaliczenie na
ocene
Zaliczenie na
ocene

Poznanie zagadnien zwigzanych z analizg i syntezg uktadéw sterowania, wyksztatcenie umiejetnosci realizacji uktadéw automatyki sterujacych przebiegiem proceséw

produkeyjnych.

Wymagania wstepne
Podstawowy kurs matematyki

Zakres tematyczny
Wyktad

W1  Pojecia podstawowe: automatyzacja, robotyzacja, automatyka, sterowanie, regulacja, uktad sterowania, uktad regulacji.

W2  Rodzaje sygnatéw w uktadach sterowania. Sygnaty ciagte i dyskretne.

W3 Klasyfikacja uktadéw sterowania. Uktady otwarte, zamkniete i kombinowane.

W4 Uktady ciagte i uktady dyskretne.
W5 Uktady liniowe i uktady nieliniowe.
W6  Uktady jedno i wielowymiarowe.
W7  Uktady logiczne.

W8  Uktady kombinacyjne i sekwencyjne.

W9  Modele uktadéw logicznych: algebra Boole a, automaty skoriczone.

W10 Realizacja funkcji logicznych. Wybrane sposoby realizacji elementéw logicznych.

W11 Programowalne sterowniki logiczne PLC. Architektura sterownika.

W12 Programowanie sterownikéw (norma IEC 61131-3): typy danych, typy zmiennych, jezyki programowania: LD, IL, ST, FBD, metoda SFC.

W13 Ciagte liniowe uktady stacjonarne. Opis ,wejscie - wyjscie” za pomoca réwnar rézniczkowych. Transmitancja operatorowa.

W14 Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe. Wybrane cztony dynamiczne: proporcjonalne, catkujace, rozniczkujace, inercyjne, oscylacyjne.

W15 Schematy blokowe, wyznaczanie transmitancji wypadkowej. Ocena jako$ci regulacji, stabilnos¢.
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L01. Wprowadzenie do srodowiska programowania sterownikéw PLC.

L02. Programowanie sterownika PLC z wykorzystaniem jezykow FBD i LD.

L03. Synteza uktadéw kombinacyjnych w oparciu o kanoniczne i minimalne postacie funkcji boolowskich.

L04. Realizacja uktadu sterowania dla wybranego procesu.

L05. Analiza wybranych asynchronicznych uktadéw sekwencyjnych.
L06. Synteza wybranych uktadéw z wykorzystaniem sekwencyjnego schematu funkcjonalnego SFC.
L07. Synteza wybranych uktadéw z wykorzystaniem przerzutnikéw SR.
L08. Ttumaczenie grafu SFC na jezyk LD.

L09. Kolokwium sprawdzajace.

L10. Wprowadzenie do programowania robotéw przemystowych.

L11. Realizacja zadania Pick & Place na rzeczywistym robocie.

L12. Konfiguracja robota i ustawienia bezpieczenstwa.

L13. Sterowanie przebiegiem programu.

L14. Programowanie robota z wykorzystaniem szablonéw.

L15. Kolokwium sprawdzajace.

Metody ksztatcenia

W-Wyktad konwencjonalny, wyktad z wykorzystaniem srodkéw audiowizualnych. Burza mézgdw (w niektdrych tematach wyktadowych). Praca z literatura fachowa.

L-éwiczenia laboratoryjne, praca w grupach.

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektéow Metody weryfikacji

Ma podstawowa wiedze w zakresie uktadéw automatyki i uktadéw zrobotyzowanych wraz z
doborem systeméw automatyzacji i robotyzacji proceséw technologicznych jako
dyscypliny inzynierskiej powigzanej z Zarzadzaniem i Inzynierig Produkcji.

Potrafi planowac i przeprowadzac¢ eksperymenty, w tym symulacje komputerowe,
interpretowa¢ uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski.

Potrafi pracowac w grupie przyjmujac rézne role

Potrafi dobiera¢ i stosowa¢ odpowiednie aplikacje komputerowe do obliczer, symulacji,
projektowania i weryfikacji rozwigzan w zakresie zwigzanym z z projektowaniem uktadéw
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.

Ma wiedze o trendach rozwojowych w zarzadzaniu produkcja metodami Inzynierii
Mechaniczne;j.

Potrafi odpowiednio okresli¢ priorytety stuzace do realizacji okre$lonego przez siebie i
innych zadania.

Potrafi zaprojektowaé prosty uktad automatyki oraz prosty system
zautomatyzowany/zrobotyzowany uzywajac wtasciwych technik, metod i narzedzi.

Wykorzystuje poznane metody i modele matematyczne, a takze symulacje komputerowe do
analizy i oceny rozwigzan w zakresie zwigzanym z projektowaniem uktadéw
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.
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Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji Forma zaje¢
Ma uporzadkowang, podbudowang wiedze w zakresie projektowania i optymalizacji ® KW21 ® kolokwium ® Wyktad
proceséw produkcyjnych zwiazang z Zarzadzaniem i Inzynierig Produkcji.

Warunki zaliczenia

Wyktad: Ocena wystawiana na podstawie sprawdzianu pisemnego obejmujgcego weryfikacje znajomos$ci podstawowych zagadnien oraz umiejetno$ci rozwigzywania prostych
zadan inzynierskich zwigzanych z projektowaniem uktadéw automatyki i uktadéw zrobotyzowanych.

Laboratorium: Zaliczenie zadan laboratoryjnych, Srednia ocen prac pisemnych sprawdzajacych przygotowanie do zaje¢ oraz z kolokwiéw sprawdzajacych.

Ocena koricowa: $rednia arytmetyczna ocen z poszczegdlnych form zajec.
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