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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Zautomatyzowane systemy produkcyjne

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Logistyka 3/6

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow
ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu

pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
15 15
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS

2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr hab. inz. Cezary Jedryczka dr. inz. Mariusz Baranski

e-mail: cezary.jedryczka@put.poznan.pl e-mail: mariusz.baranski@put.poznan.pl

tel. 48 61 665 2396 tel. 48 61 665 2636

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan ul. Piotrowo 3A, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Wiedza - Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadac¢ podstawowe wiadomosci z algebry
liniowej, algebry Boole'a, technologii informacyjnych i podstaw programowania. Powinien rowniez
posiadac¢ umiejetnosci pozyskiwania informacji z literatury i dokumentacji technicznych, pracy w zespole
i zastosowania narzedzi informatycznych, byé Swiadomym zagrozen w trakcie pracy z urzgdzeniami
mechanicznymi i elektrycznymi oraz mieé poczucie odpowiedzialnosci za bezpieczenistwo innych oséb.

Umiejetnosci - umiejetnosc efektywnego samoksztatcenia w dziedzinie zwigzanej z wybranym
kierunkiem studiow; umiejetnos¢ podejmowania witasciwych decyzji przy rozwigzywaniu prostych zadan
oraz formutowaniu problemdéw z zakresu programowania sterownikéw PLC.
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Kompetencje - student ma Swiadomosc¢ potrzeby poszerzania swoich kompetencji, wykazuje gotowos$é
do pracy w zespole, zdolnos¢ do podporzgdkowania sie regutom obowigzujgcym podczas zajec
wyktadowych i laboratoryjnych.

Cel przedmiotu
Poznanie podstaw teoretycznych i realizacji praktycznych rozwigzan technicznych stosowanych w
automatyzacji produkcji oraz robotyce.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Student zna podstawowe zagadnienia konstrukcji i zasady dziatania uktadéw automatyki i sterowania
[P6S_WG_01]

2. Zna podstawowe zagadnienia mechaniki, budowy i eksploatacji manipulatoréw przemystowych
[P6S_WG_02]

Umiejetnosci
1. Student potrafi zastosowaé wtasciwe techniki eksperymentalne i pomiarowe oraz narzedzia
programowe do rozwigzania problemu mieszczacego sie w ramach przedmiotu [P6S_UW _03]

2. Potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich dostrzegac ich aspekty systemowe i
pozatechniczne, a takze spoteczno-techniczne, organizacyjne i ekonomiczne [P6S_UW_04]

3. Potrafi identyfikowad zmiany wymagan, standarddw, przepiséw, postepu technicznego i na ich
podstawie okresla¢ potrzeby uzupetniania wiedzy [P6S_UU_01]

Kompetencje spoteczne
1. Student ma swiadomos¢ inicjowania dziatan zwigzanych z formutowaniem i przekazywaniem
informacji oraz wspétdziataniem w spoteczenstwie [P6S_KO_02]

2. Ma swiadomos¢ konieczno$ci wspodtdziatania i pracy w grupie w celu rozwigzywania postawionych
probleméw [P6S_KR_02]

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:

Wyktad: Wiedza nabyta w ramach wyktadu jest weryfikowana przez 45-minutowy test zaliczeniowy
ztozony z 25-30 pytan. Prog zaliczeniowy 50% punktow.

Umiejetnosci nabyte w ramach zajeé laboratoryjnych weryfikowane sg na podstawie zrealizowanych
zadan laboratoryjnych oraz przygotowanych protokotdw. Zaliczenie zaje¢ projektowych odbywa sie na
podstawie biezgcej kontroli postepdw, aktywnosci na zajeciach.

Tresci programowe

Pojecie automatyki, uktadu regulacji automatycznej (URA), przyktadowe uktady, elementy i klasyfikacja
URA, narzedzia nadzoru procesdow technologicznych, systemy SCADA. Regulatory: zadania regulatoréw,

typy i whasnosci regulatoréw, regulatory ciggte PID. Podstawowe pojecia robotyki, typy i ogélna budowa
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robotéw, zadania robotéw przemystowych, uktady wspotrzednych, reprezentacja lokalizacji, kinematyka
manipulatora, systemy i jezyki programowania manipulatoréow na przyktadzie robotéw KUKA i Staubli.
Budowa i zasada dziatania programowalnych sterownikéw logicznych PLC, cykl pracy sterownika, uktady
wejsé i wyjs¢ sterownikow, jezyki programowania, podstawy programowania w jezyku drabinkowym.
Budowa i zasada dziatania wybranych czujnikéw i urzgdzen pomiarowych stosowanych w automatyce i
robotyce.

Laboratorium: Studenci wykonujg ¢wiczenia laboratoryjne zwigzane z obstugg i programowaniem
manipulatoréw przemystowych oraz sterownikéw PLC i uktadéw automatyki.

Metody dydaktyczne

Wyktad: prezentacja zagadnien z wykorzystaniem srodkéw multimedialnych, ilustrowana przyktadami
podawanymi na tablicy, dyskusja nad zagadnieniami problemowymi.

Laboratorium: wykonywanie ¢wiczen laboratoryjnych w zespotach (przygotowanie stanowiska,
zbudowanie uktadéw pomiarowych, wykonanie eksperymentdéw) z pomoca i pod kontrolg
prowadzgcego, badania poprawnosci dziatania zaimplementowanych algorytméw sterowania.

Literatura

Podstawowa
1. Dokumentacja techniczna wybranych sterownikéw PLC.

2. Kwasniewski J., Sterowniki PLC w pracy inzynierskiej, PTC, Krakéw 2008.
3. Legierski T., Programowanie sterownikéw PLC, WPKJS, Gliwice 1998.

4. Zielinski T.P., Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Od teorii do zastosowan, Wydawnictwa Komunikacji i
tacznosci, Warszawa 2009.

5. Satat R., Korpysz K., Obstawski P., Wstep do programowania sterownikéw PLC, WK%,2014.
6. Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie, J.J. Craig, WNT 1995.
7. Elementy, urzadzenia i uktady automatyki, J. Kostro, WSiP 1998.

8. Modelowanie komputerowe i obliczenia wspodtczesnych uktadéw automatyzacji, R. Tadeusiewicz, G.G.
Piwniak, W.W. Tkaczow, W.G.Szaruda, K. Oprzedkiewicz, AGH 2004.

Uzupetniajaca
1. Springer Handbook of Automation, S.Y. Nof (Edytor), Springer 2009.

2. Modelowanie i sterowanie robotow, K. Koztowski, P. Dutkiewicz, W. Wrdblewski, PWN 2003.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 20 1,0

zajec laboratoryjnych, przygotowanie sprawozdan,
przygotowanie do testu zaliczeniowego)?!

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci




