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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ 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, by¢ swiadomym zagrozen w trakcie pracy z urzgdzeniami
mechanicznymi i elektrycznymi oraz mie¢ poczucie odpowiedzialnosci za bezpieczenstwo innych osob.

Cel przedmiotu
Zaprezentowanie wiedzy teoretycznej jak i praktycznej z zakresu automatyzacji produkcji oraz robotyki.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. Student zna podstawowe zagadnienia konstrukcji i zasady dziatania uktadow automatyki i sterowania
[P6S_WG_01]



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

Umiejetnosci:

1. Student potrafi zastosowac 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 identyfikowa¢ zmiany wymagan, standardéw, przepiséw, postepu technicznego w
zakresie automatyki i sterowania i na ich podstawie okreslaé potrzeby uzupetniania wiedzy [P6S_UU_01]

Kompetencje spoteczne:

1. Student ma swiadomos¢ inicjowania dziatan zwigzanych z formutowaniem i przekazywaniem
informaciji oraz wspoétdziataniem w spoteczenstwie [P6S_KO_02]

2. Student ma swiadomos$c¢ koniecznosci wspotdziatania i pracy w grupie w celu rozwigzywania
postawionych problemoéw [P6S_KR_02]

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

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

Laboratorium: Umiejetnosci nabyte w ramach zaje¢ laboratoryjnych weryfikowane sg na podstawie
zrealizowanych zadan laboratoryjnych oraz przygotowanych protokotéw.

Tresci programowe

Wyktad i laboratorium dotyczg automatyki, uktadéw regulacji automatycznej (URA), elementow i klasyfikacji
URA, narzedzi nadzoru procesow technologicznych, programowalnych sterownikéw logicznych PLC i
jezykéw ich programowania oraz systemow SCADA.

Tematyka zaje¢

Wyktad: pojecie automatyki, URA, Regulatory: zadania regulatorow, typy i wiasnosci regulatoréw,
regulatory dwu i tréjstawne, regulatory ciggte PID, dobdr nastaw regulatorow wybranymi technikami.
Podstawowe pojecia robotyki, typy i ogélna budowa robotéw, zadania robotéw przemystowych, uktady
wspotrzednych, reprezentacja lokalizacji, kinematyka manipulatora, systemy i jezyki programowania
manipulatorow na przykfadzie robotow KUKA i Staubli. Budowa i zasada dziatania programowalnych
sterownikow logicznych PLC, cykl pracy sterownika, uktady wejsS¢ i wyjs¢ sterownikow, jezyki
programowania, podstawy programowania w jezyku drabinkowym. Budowa i zasada dziatania wybranych
czujnikow i urzgdzen pomiarowych stosowanych w automatyce i robotyce.

Laboratorium:

Sala 720

Wprowadzenie do zaje¢. Omdéwienie zasad bezpieczenstwa i higieny pracy w Sali 720.

Programowanie z wykorzystaniem Structured Text (ST). Program ilustrujgcy dziatanie zbiornika z ciecza.
Oprogramowanie ilustrujgce zasade dziatania mieszalnika, z wykorzystaniem jezyka ST oraz
wbudowanego symulatora pracy sterownika.

Hala 225MC

Wprowadzenie do zaje¢. Omoéwienie zasad bezpieczenstwa i higieny pracy w laboratorium. Rozwigzania
napedowe zasilane z przemiennikow czestotliwosci

Konfiguracja i diagnostyka przemystowego serwonapedu z silnikiem PMSM w $rodowisku AS: Zapoznanie
sig ze stanowiskiem badawczym i srodowiskiem programistycznym B&R; Automation Studio (AS)
(zatgcznik: Srodowisko B&R); Utworzenie projektu w srodowisku AS — komunikacja ze sterownikiem;
Konfiguracja elementow stanowiska w projekcie, definicja osi serwonapedu; Uruchomienie osi przy uzyciu
narzedzia TEST (zatgcznik: Srodowisko B&R); Sterowanie osig za pomocg programu SingleAx.ST.
Badanie pracy serwonapeddw przemystowych w trybie synchronizacji potozenia osi: Zapoznanie sie ze
stanowiskiem badawczym; Wprowadzenie i konfiguracja elementéw stanowiska w projekcie, definicja osi
serwonapedu; Uruchomienie i skonfigurowanie osi przy uzyciu narzedzia TEST (zatgcznik: Srodowisko
B&R); Sterowanie osiami w trybie synchronizacji — Master/Slave.



Programowanie ukfadu sterowania windy modelowej: Zapoznanie sie stanowiskiem badawczym;
Konfiguracja falownika VLT Automation Drive do pracy z zewnetrznym uktadem sterowania; Sprawdzenie
poprawnosci potgczenia sygnatéw sterujgcych oraz czujnikow do uktadu sterowania; Stworzenie nowego
projektu w AS; Skonfigurowanie we/wy i przypisanie do nich zmiennych; Napisanie programu realizujgcego
podstawowy sposobow sterowania winda.

Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad informacyjny w postaci prezentacji multimedialnej, konwersatoryjny.
Laboratorium: praktyczne ¢wiczenia laboratoryjne.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

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




