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Informacje szczegétowe

Cele przedmiotu

C1. Naby¢ wiedz¢ z budowy, dziatania i sterowania podstawowych urzadzen automatyki.

C2. Identyfikowaé zespoly w strukturze uktadu automatycznej regulacji.

C3. Opanowa¢ podstawowe metody sterowania w automatyzacji i robotyzacji produkcji. .

Wymagania wstepne

w zakresie wiedzy, umiejetnosci,

kompetencji spotecznych

Znajomos¢ zagadnien z poprzedniego semestru oraz fizyki, elektrotechniki,
maszynoznawstwa i informatyki w stopniu podstawowym.

Efekty uczenia sie w zakresie wiedzy, umiejetnosci oraz kompetencji spotecznych

Efekty uczenia Po realizowaniu przedmiotu Odniesienie Odniesienie
sie i potwierdzeniu osiagniecia efektéw uczenia sie do celéw | do efektéw uczenia sie
student przedmiotu dla programu
potrafi formutowaé i stosowac aparat matematyczny do C1 K_W01
EU1 opisu funkcji logicznych C2 K_U13
potrafi identyfikowa¢ 1 wykorzystywa¢ podstawowe C1 K_Wo01
EU2 iezvki : c2 3
jezyki programowania K_U16
potrafi analizowac i rozwigzywac¢ podstawowe problemy C2 K_W08
EU3 zwigzane ze sterowaniem sekwencyjnym C3 K_KO06
e, . .. . Cc2 K_W10
EU4 potrafi rozréznia¢ typy manipulatoréw i chwytakow C3 K_U16
e, Lo . . c2 K_W05
EU5 potrafi wyjasnia¢ dziatanie kinematyki robotow C3 K_U07
potrafi klasyfikowaé typowe zrobotyzowane linie g% K_W14
EUG produkcyjne c3 K_U10
e . . . . K_W08
EU7 potrafi rozrézniaé typy i rodzaje sensorow wystepujacych g% K U6
W automatyce K_KO4
c1 K_W16
EUS potrafi interpretowaé dziatanie elementéw automatyki Co K_U16
K_K04
Tresci programowe
Tresci Forma zaje¢ Liczba Odniesienie
programowe godzin do efektéow uczenia sie
Wyktady 15
EU1
TP1 Automatyzacja i robotyzacja w przemysle maszynowym 2 EU2
EU6
- - PR - - - EUl
TP2 Robotyzacja, czynniki jej zastosowania i rozwoju 2 EU3
EU6
EU4
TP3 Podzial maszyn manipulacyjnych. 2 EU5
EU6
. . EU5
K tyka robotow.
TP4 Inematyka robotow 3 EUG
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TP5 Napedy i chwytaki robotow. 3 Eﬁg
. . EU2
TP6 Robotyzacja, zastosowanie 3 EU3
EU6
Laboratorium 15
. . o EU7
TP1 Badanie elektrycznego sitownika liniowego. 3 EUS
EU7
TP2 Badanie uktadu sitownik membranowy - zawor 2 EUS8
. . e EU7
TP3 Badanie pneumatycznego przetwornika cisnienia. 2 EUS
TP4 Badanie pneumatycznego przetwornika temperatury. 2 EB;
TP5 Badanie pneumatycznego zadajnika ci$nienia 2 EB;
TP6 Badanie regulatora PID 2 EU7
) EUS8
EU4
TP7 Badanie ramienia manipulatora. 2 EU7
EUS8
Narzedzia dydaktyczne:
1. Wyklad z elementami prezentacji multimedialnych.
2. Pogadanka.
3. Dyskusja.
4. Praca w grupach.
5. Cwiczenia tablicowe.
Metody weryfikacji osiagniecia efektow uczenia sie
Efekt Forma weryfikacji i walidacji efektow uczenia sie
uczenia sie
Wiedza Wiedza praktyczna Umiejetnosci Kompetencje
faktograficzna umiejetnosci praktyczne kognitywne spoteczne,
postawy
EU1 X X X
EU2
EU3 X X X
EU4 X X X
EUS X X X
EU6 X X X
EU7 X X X X
EUS X X X X

Kryteria oceny osiagniecia efektow uczenia sie

F - formujace |

F1. Analizy konkretnych zagadnien (sprawdzian praktyczny).
F2. Dyskusja podczas wyktadow i zaje¢ laboratoryjnych.

F3. Sprawdzanie umieje¢tnosci podczas zajeé laboratoryjnych.
F4. Korekta prowadzenia wyktadow i/lub laboratorium.

P — podsumowujace

P1. Test.
P2. Pisemne zaliczenie.
P3. Kolokwium.

Skala ocen
Ocena: Poziom wiedzy, umiejetnosci, kompetencji personalnych i spotecznych
5,0 - znakomita wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,5 - bardzo dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
4,0 - dobra wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
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3,5 - zadowalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale ze
znaczacymi niedociggnieciami

3,0 - zadowalajgca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne, ale z licznymi btedami
2,0 - niezadowalajaca wiedza, umiejetnosci, kompetencje personalne i spoteczne
Forma zakonczenia Na oceng z ¢wiczen sktada si¢ aktywno$¢ na zajgciach (30%) i kolokwium zaliczeniowe

(70%) oceniajace efekty ksztalcenia w zakresie umiej¢tnosci. Nieobecnosé
nieusprawiedliwiona bedzie podstawa do nie zaliczenia zaj¢¢. Zaliczenie laboratorium jest
warunkiem koniecznym przystapienia do zaliczenia wyktadu. Na ocen¢ z wyktadu sktada
si¢ ocena z laboratorium (30%) oraz ocena z pracy pisemnej (70%), sprawdzajacej efekty
ksztalcenia w zakresie zdobytej wiedzy.

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

1. Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim: 32 h
2. Przygotowanie sie do zaje¢: 42 h
SUMA: 74 h

Literatura

Podstawowa:
1.  Rumatowski K.: Podstawy automatyki, Wyd. Pol. Poznanskiej, Poznan 2004.
2. Debowski A.: Automatyka - podstawy teorii, WNT, Warszawa 2008.
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4.  Klimasara Z., Pitat Z., Podstawy automatyki i robotyki, WSiP, Warszawa 2006
5. Zurek J., Podstawy robotyzacji - laboratorium, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej,

Uzupetniajaca:
1. REA. Mechatronika. Podrecznik. Technikum i szkoty policealne. WSiP, Warszawa 2011

Inne przydatne informacje o przedmiocie:

Automatyka przemystowa zajmuje sie:
- zlozonymi zagadnieniami teoretycznymi z zakresu sterowania i wykorzystania technik regulacji w procesach
technologicznych,
- zjawiskami wystepujacymi w zakresie automatyzacji i robotyzacji produkcji w praktyce inzynierskie;.
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