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Wymagania wstepne

W zakresie wiedzy student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowe wiadomosci z
algebry liniowej, algebry Boole'a, technologii informacyjnych i podstaw programowania. Powinien réwniez
posiada¢ umiejetnosci pozyskiwania informaciji z literatury i dokumentaciji technicznych, pracy w zespole i
zastosowania narzedzi informatycznych, by¢ Swiadomym zagrozen w trakcie pracy z urzgdzeniami
mechanicznymi i elektrycznymi oraz mie¢ poczucie odpowiedzialnosci za bezpieczenstwo innych oséb. W
zakresie umiejetnosci student posiada umiejetnos¢ efektywnego samoksztatcenia w dziedzinie zwigzanej z
wybranym kierunkiem studiéw; umiejetnos¢ podejmowania wiasciwych decyzji przy rozwigzywaniu
prostych zadan oraz formutowaniu probleméw z zakresu programowania sterownikow PLC. W zakresie
kompetencji student ma swiadomosc¢ potrzeby poszerzania swoich kompetencji, wykazuje gotowos¢ do
pracy w zespole, zdolno$¢ do podporzgdkowania sie regutom obowigzujgcym podczas zaje¢ wyktadowych
i laboratoryjnych.



Cel przedmiotu

Poznanie poje¢ dotyczgcych systemow czasu rzeczywistego oraz programowalnych sterownikéw
logicznych (PLC), zapoznanie sie z architekturg serownikdw PLC, zapoznanie sie z jezykami
programowania sterownikéw PLC, nabycie umiejetno$ci obstugi i konfiguracji sterownikow oraz
opracowania i implementowania algorytméw realizujgcych wybrane funkcje ze szczegdinym
uwzglednieniem aplikacji przemystowych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

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

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

Umiejetnosci:

1. Student potrafi zastosowaé wiasciwe techniki eksperymentalne i pomiarowe oraz narzedzia
programowe do rozwigzania problemu mieszczgcego sie w ramach automatyki i sterowania
[P6S_UW_03]

2. Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich dostrzegac ich aspekty
systemowe i pozatechniczne, a takze spoteczno-techniczne, organizacyjne i ekonomiczne [P6S_UW _04]
3. Student potrafi identyfikowac¢ zmiany wymagan, standardow, przepiséw, postepu technicznego w
zakresie automatyki i sterowania i na ich podstawie okresla¢ potrzeby uzupetniania wiedzy [P6S_UU_01]

Kompetencje spoteczne:

1. Student ma Swiadomo$¢ inicjowania dziatan zwigzanych z formutowaniem i przekazywaniem
informaciji oraz wspétdziataniem w spoteczenstwie [P6S_KO_02]

2. Student ma swiadomos$c¢ konieczno$ci wspotdziatania i pracy w grupie w celu rozwigzywania
postawionych problemoéw [P6S_KR _02]

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wyktad: Wiedza nabyta w ramach wykfadu jest weryfikowana przez 45-minutowy test zaliczeniowy
ztozony z 10-15 pytanh. Prog zaliczeniowy 50% punktow.

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

Tre$ci programowe

Ukfadu regulacji automatycznej, roboty przemystowe, sterowniki PLC oraz systemy i jezyki programowania
manipulatorow.

Tematyka zaje¢

Wyktad: Pojecie automatyki, uktadu regulacji automatycznej (URA), przyktadowe ukfady. Regulatory:
zadania regulatorow, typy i wlasnosci regulatoréw, regulatory ciggte PID. Podstawowe pojecia robotyki,
typy i ogdlna budowa robotéw, zadania robotéw przemystowych, uktady wspétrzednych, reprezentacja
lokalizacji, kinematyka manipulatora. Systemy i jezyki programowania manipulatorow. Budowa i zasada
dziatania programowalnych sterownikéw logicznych PLC, cykl pracy sterownika, uktady wejs¢ 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: Jezyki programowania sterowanikow PLC. Wprowadzenie do jezyka ST. Programowanie w
Srodiwsku Automation Studio. Metody wizualizacji wykorzystywane w systemach sterowania opartych

na PLC. Tworzenie ekrandw i podekranéw oraz nawigacja miedzy nimi. Konfiguracja komunikacji z
urzgdzeniami zewnetrznymi, definiowanie zmiennych, konfiguracja alarméw, wykresow (trendow), zapis
zdarzen - logow, elementy programowania, zabezpieczenie systemu przed nieautoryzowanym dostepem
(konfiguracja uzytkownikdw i systemu uprawnien), obstuga zdarzen, raportéw. Praca z rzeczywistym
sterownikiem przemystowym.



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 eksperymentéw) z pomocg i pod kontrolg
prowadzgcego, badania modeli symulacyjnych i eksperymentalnych - poréwnanie uzyskanych wynikéw.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




