PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(moduhy) Szkolenie BHP
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Ogélny Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|(I Forma zaliczenia|Zaliczenie

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 4 Wyktad 4
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 4 Razem 4
Praca wlasna studenta 0 Praca wlasna studenta 0
Razem 4 Razem 4
ECTS 0 ECTS 0

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentow z podstawowymi zasadami dotyczacymi bezpieczenstwa pracy, z ogdlnymi przepisami
dotyczacymi BHP, zagrozeniami dla zdrowia i zycia czlowieka i chorobami zawodowymi.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

w1 ma wiedzg o cztowieku, w tym o zagrozeniach dla jego zdrowia i zycia oraz chorobach

zawodowych
w2 ma wiedz¢ o normach i przepisach prawnych z zakresu Bezpieczenstwa i Higieny Pracy i K W18 K_W20

systemu ochrony pracy
W3

Umiejetnosci
U1 potrafi analizowaé przyczyny i informacje o zagrozeniu zycia i zdrowia
U2 prawidtowo postuguje si¢ przepisami prawnymi z zakresu system ochrony pracy oraz BHP
K U19 K _U20

U3 potrafi wykorzysta¢ zdobyta wiedz¢ w zakresie bezpieczenstwa i higieny pracy w praktyce

zawodowej

Kompetencje spoteczne

K1 potrafi pracowaé w zespole, przyjmujac w nim rézne role
K2 potrafi prawidlowo okresli¢ priorytety stuzace rozwigzaniu okre$lonego problemu K K01 K_KO05

dotyczacego BHP
K3

TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE I NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

W C L /P
Podstawowe pojgcia bezpieczenstwa i pracy. System ochrony pracy w $wietle przepisow prawnych. 2
Zasadnicze przepisy dotyczace BHP.
Zagrozenia dla zdrowia i zycia, ich klasyfikacja. Problemy wypadkéw i chorob zawodowych.
RAZEM 0 0




WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ 4
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 ma wiedzg o cztowieku, w tym o zagrozeniach dla jego zdrowia i zycia oraz chorobach O O
zawodowych
w2 ma wiedz¢ o normach i przepisach prawnych z zakresu Bezpieczenstwa i Higieny Pracy i U L
systemu ochrony pracy
w3 ] ] ]
U1 potrafi analizowa¢ przyczyny i informacje o zagrozeniu zycia i zdrowia O l
U2 prawidlowo postuguje si¢ przepisami prawnymi z zakresu system ochrony pracy oraz BHP O O
Us potrafi wykorzysta¢ zdobyta wiedze w zakresie bezpieczenstwa i higieny pracy w praktyce ] O
zawodowej
K1 potrafi pracowaé w zespole, przyjmujac w nim rézne role ] ]
K2 potrafi prawidlowo okresli¢ priorytety stuzace rozwigzaniu okreslonego problemu U O
dotyczacego BHP
K3 O O 0
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 4 4
2 Praca wlasna studenta 0 0
Suma 4 4
ECTS 0 0
LITERATURA
Podstawowa
1 ,.BHP w praktyce” Bogdan Raczkowski Osrodek Doradztwa i Doskonalenia Kadr Sp. z 0.0. Gdansk 2009 r.
Uzupelniajaca

1 |Aktualne akty prawne (Kodeks pracy, regulaminy, akty wewnatrzuczelniane)




PANSTWOWA WYZSZA SZKOELA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

=HASY

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiot . e e
e . Szkolenie biblioteczne

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiéw| Automatyka i Robotyka Specjalnos$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Ogélny Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I Forma zaliczenia|Zaliczenie

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 1 Wyktad 1
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 1 Razem 1
Praca wlasna studenta, 0 Praca wiasna studenta 0
Razem 1 Razem 1
ECTS 0 ECTS 0

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow I roku z organizaca i funkcjonowaniem systemu informacyjno-bibliotecznego, zdobycie umiej¢tnosci wyszukiwaniai
selekcji informacji, krytycznej oceny zrodet, opanowanie umiejgtnosci postugiwania si¢ nowoczesnymi narz¢dziami informacyjno-

komunikacyjnymi

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Kompetencje spoteczne umozliwiajace korzystanie z katalogéw i baz bibliotecznych

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i
Wi . . P e o K_Wi18
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu K_U01
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
Kompetencje spoleczne
K1 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K_KO05 K_K06
K2 potrafi wspotdziata¢ i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety
stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)
STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat e e
W C L /P
Organizacja systemu informacyjno-biblioteczego PWSZ w Glogowie . Charakterysytyka zbiorow.
Zasady korzystania z katalogéw bibliotecznych oraz zbioréw i zrodet informacji. Elektroniczne zrodta 1
informacji. Czasopisma elektroniczne. Bazy danych. Biblioteki cyfrowe.
RAZEM 1 0 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat e e
W C L /P
Organizacja systemu informacyjno-biblioteczego PWSZ w Glogowie . Charakterysytyka zbiorow.
Zasady korzystania z katalogéw bibliotecznych oraz zbioréw i zrodet informacji. Elektroniczne zrodta 1
informacji. Czasopisma elektroniczne. Bazy danych. Biblioteki cyfrowe.
RAZEM 1 0 0




WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ oA
. . AKt;
Kod |Opis Prace Projekty SRS
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
L LT ]
wi ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
v
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie L L
U1l dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowaé opinie
K1 rozumie koniecznos¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z U U
zasadami etyki inzynierskiej
K2 potrafi wspotdziatac i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety shuzace o O
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢é dydaktycznych zgodnie z planem studiow 1 1
2 Praca wlasna studenta 0 0
Suma 1 1
ECTS 0 0
LITERATURA
Podstawowa
| Zawarto$¢ strony www Biblioteki PWSZ w Glogowie, narzgdzia edukacyjne serwiséw katalogowych, bibliograficznych,
pelnotekstowych baz danych, bibliotek cyfrowych

Uzupehiajaca

1 Wewnetrzne dokumenty biblioteki




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu .
R Wychowanie fizyczne I

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnoé¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Ogolny Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE

Wyktad

Cwiczenia 30
Laboratorium
projekt

Razem 30
Praca wtasna studenta

Razem 30

ECTS 0

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentdow z réznymi formami rekreacji ruchowej, uksztaltowanie wérod studentow §wiadomos$ci dbatosci o wlasne zdrowie
fizyczne.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Brak.
EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

Ma podstawowa wiedzg niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych
W1 . . o A K W18

1 innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej. -

Umiejetnosci
Ul Ma umiejetnos¢ samoksztalcenia sig, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych. K U03 K U20
Kompetencje spoleczne

K1 Potrafi wspotdziataé i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslaé priorytety

shuzace realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania.

K K01 K K06

K2 Swiadomie odpowiada za prace wkasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w

zespole.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L/P
Zorganizowane zaj¢cia ruchowe / Wybrane formy aktywno$ci: basen, sitownia, inne 30
RAZEM 0 30 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ e
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w n-osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 100%
. . . } L] L]
Wi Ma podstawowa wiedzg niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej.
[] []
U1l Ma umiejetno$¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych.
K1 Potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okreslac¢ priorytety stuzace [ [
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania.
, [ []
K2 Swiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole.
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30
2 Praca wtasna studenta 0
Suma 30
ECTS 0
LITERATURA
Podstawowa
1 Trening sportowy I. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Tomasz Gabry$ Arkadiusz Stanula, O§wigcim 2015
) Trening sportowy II. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Turszula Szmaltan-Gabrys, Arkadiusz Stanula,
Oswiecim 2016
Uzupehiajaca
1 Lafay O. Trening sitowy bez sprzetu. £.6dz 2007
2 Rekreacja ruchowa. (red.) I. Kietbasiewicz-Drozdowska. Poznan 1999
3 Bator A. Popularne gry rekreacune. Krakow 2002




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiot q
Al B Wychowanie fizyczne 11

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnoé¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Ogolny Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VII Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE

Wyktad

Cwiczenia 30
Laboratorium
projekt

Razem 30
Praca wtasna studenta

Razem 30

ECTS 0

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentdow z réznymi formami rekreacji ruchowej, uksztaltowanie wérod studentow §wiadomos$ci dbatosci o wlasne zdrowie
fizyczne.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Brak.
EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

Ma podstawowa wiedzg niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych
W1 . . o s T K W18

1 innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej. -

Umiejetnosci
Ul Ma umiejetnos¢ samoksztalcenia sig, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych. K U03 K U20
Kompetencje spoleczne

K1 Potrafi wspotdziataé i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslaé priorytety

shuzace realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania.

K K01 K K06

K3 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w

zespole.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L/P
Zorganizowane zaj¢cia ruchowe / Wybrane formy aktywnosci : basen , sitownia, inne 30
RAZEM 0 30 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ e
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w n-osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 100%
v
Wi Ma podstawowg wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych L L ]
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;.
L] ]
U1 Ma umiejetnos$é samoksztatcenia sie, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych.
K1 Potrafi wspotdziatac i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety stuzace L] L]
realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania.
, [ []
K2 Swiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30
2 Praca wtasna studenta 0
Suma 30
ECTS 0
LITERATURA
Podstawowa
1 Trening sportowy I. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Tomasz Gabry$ Arkadiusz Stanula, O§wigcim 2015
’ Trening sportowy II. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Turszula Szmaltan-Gabry$, Arkadiusz Stanula,
Os$wigcim 2016
Uzupelniajaca
1 Lafay O. Trening sitowy bez sprzetu. £.6dz 2007
2 Rekreacja ruchowa. (red.) I. Kietbasiewicz-Drozdowska. Poznan 1999
3 Bator A. Popularne gry rekreacune. Krakow 2002




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Historia wynalazczo$ci
(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia| OgéIny Jezyk wykladowy|Polski
Semestr| VII Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium; Laboratorium;
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 15 Razem 9
Praca wiasna studenta 35 Praca wiasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z rozwojem cywilizacji poprzez rozwdj kolejnych odkry¢ wptywajacyc na dalszy rozwdj spoleczenstw

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Zrozumienie podstawowych elementéw techniki na podstawie historii rozwoju narzedzi, maszyn i urzadzen

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 ma podstawowa wiedz¢ niezbedna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
K W18 K W19
zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowe;j i
w2 . A - .. .
prawa autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobéw informacji patentowe;j
UmiejetnoSci
potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostepnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu K_Uo01
interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski i formutowac opinie
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik K K02
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego -
TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)
STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat 2
W C L/P
Okresy rozwoju techniki od paleolitu do nowozytnosci w syntezie 1
Podzialy czasowe i geograficzne dotyczace historii cywilizacji 2
Technika w cywilizacji. Pojgcie techniki i jej powiazanie z nauka i przyroda 1
Rola techniki w zyciu codziennym dawnych i wspotczesnych spoteczenstw 4
Poczatki cywilizacji technicznej. Pierwsze narz¢dzia oraz kluczowe wynalazki w pradziejach 4
Dominacja cywilizacji chinskiej do ok. XIII wieku 3
RAZEM 15 0 0




STUDIA NIESTACJONARNE

Liczba godzin

Temat
\i4 C L/P
Okresy rozwoju techniki od paleolitu do nowozytnosci w syntezie 1
Podzialy czasowe i geograficzne dotyczace historii cywilizacji 1
Technika w cywilizacji. Pojecie techniki i jej powiazanie z naukg i przyroda 1
Rola techniki w zyciu codziennym dawnych i wspotczesnych spoleczenstw 2
Poczatki cywilizacji technicznej. Pierwsze narzedzia oraz kluczowe wynalazki w pradziejach 2
Dominacja cywilizacji chinskiej do ok. XIII wieku 2
RAZEM 9 0 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ 3
Kod [Opis Prace Projekty Akty.w 1056
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych U l
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnoéci inzynierskiej
zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasno$ci przemystowej i prawa 0J O
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobéw informacji patentowej
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie O] O
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
Ki ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w O O
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zajg¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Chorowski J. i in., Stary i Nowy Swiat : od "rewolucji" neolitycznej do podbojow Aleksandra Wielkiego, Krakow 2005.
2 Cotterell A. i in., Cywilizacje starozytne, £.6dz 1996.
3 Koztowski J. K., Swiat przed "rewolucja" neolityczna, Krakow 2004
Uzupehiajaca
1 Baturo W., Technika — spojrzenie na dzieje cywilizacji, PWN, 2003.
2 Kieniewicz J., Wprowadzenie do historii cywilizacji Wschodu i Zachodu, Dialog, 2003.
3 Orlowski B. i in., Encyklopedia odkry¢ i wynalazkéw, Wiedza Powszechna, Warszawa 1997.
4 Paturi F. R., Kronika Techniki, Wydawnictwo Kronika, Warszawa 1992.
5 Encyklopedia multimedialna, PWN, Technika, 2003.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Ochrona wlasnosci intelektualnej

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Specjalnosé

Nie dotyczy

Modut ksztatcenia

Ogolny

Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr

vl

Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 15 Razem 9
Praca wiasna studenta 10 Praca wiasna studenta 16
Razem 25 Razem 25
ECTS 1 ECTS 1

CEL PRZEDMIOTU

Przedstawienie informacji o prawach i obowiazkach zwigzanych z funkcjonowaniem pojeciapraw autorskich i praw pokrewnych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

W1 Posiada umiej¢tno$é czerpania informacji ze zrodet zarowno literaturowych jak i innych
W2 ma wiedz¢ na temat zasad i norm etycznych K_W18 K_W19
w3 zna obowigzujace przepisy prawa, w tym prawa gospodarczego oraz prawa ochrony

wiasnosci intelektualnej

UmiejetnoSci

posiada umiejetnos¢ poszukiwania i korzystania z wiarygodnych zrodet informacji, potrafi
Ul s . .

korzysta¢ ze zrodet bibliograficznych, w tym elektronicznych

K U01 K U18
U2
U3
Kompetencje spoleczne

K1 posiada sktonnosci do aktywnego poszukiwania rozwiazan, rozumie potrzebg ciaglego

zdobywania i pogl¢biania wiedzy

K K03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
\\4 C L/P
pojecie prawa autorskiego,praw osobistych i majatkowych 3
geneza prawa autorskiego, czas ochrony praw, przyktady wykorzystania prawa autorskiego 3
Pojecie-dozwolony uzytek wlasny, prawo cytatu, zasady korzystania ze zrédet w pracach dyplomowych 3
ochrona wizerunku, umowy w zakresie prawa autorskiego 3
rodzaje licencji 3
RAZEM 15 0 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L/P
pojecie prawa autorskiego,praw osobistych i majatkowych 2
geneza prawa autorskiego, czas ochrony praw, przyktady wykorzystania prawa autorskiego 2
Pojecie-dozwolony uzytek wlasny, prawo cytatu, zasady kozystania ze zrodet w pracach dyplomowych 2
ochrona wizerunku, umowy w zakresie prawa autorskiego 2
rodzaje licencji
RAZEM 9 0 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ %3
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Posiada umiejgtnos¢ czerpania informacji ze zrodet zaréwno literaturowych jak i innych
w2 ma wiedzg na temat zasad i norm etycznych U
w3 zna obowigzujace przepisy prawa, w tym prawa gospodarczego oraz prawa ochrony O
wlasnosci intelektualnej
Ul posiada umiejetno$¢ poszukiwania i korzystania z wiarygodnych zrodet informacji, potrafi U
korzysta¢ ze zrodet bibliograficznych, w tym elektronicznych
02 O O O
U3 0J O O
K1 posiada sktonnosci do aktywnego poszukiwania rozwigzan, rozumie potrzebe ciaglego O
zdobywania i pogl¢biania wiedzy
K2 O O O
K3 0J 0 O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wiasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa
1 Rafat Golat - Prawo autorskie i prawa pokrewne -,Warszawa : C. H. Beck , 2008
2 Prawo whasnosci przemystowej / Piotr Kostanski, Lukasz Zelechowski. Warszawa: Wydawnictwo C. H. Beck, 2020.
3 Janusz Barta, Ryszard Markiewicz: Prawo autorskie i prawa pokrewne. Warszawa: Wolters Kluwer Polska, 2008
Uzupehiajaca

1 Mariusz Zatucki - Ochrona wilasnosci intelektualnej w Polsce- podstawowe mechanizmy i konstrukcje. Wyd. IUS at TAX




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Prawo w praktyce inzynierskiej

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow|AiR Specjalnos¢|Nie dotyezy
Modut ksztatcenia| Ogélny Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr| VII Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 15 Razem 9
Praca wlasna studenta 10 Praca wiasna studenta 16
Razem 25 Razem 25
ECTS 1 ECTS 1

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z zagadnieniami prawawlasno$ci przemystowej i praw pokrewnych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak

EFEKTY KSZTAYL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Rozumie podstawowe pojgcia z zakresu prawa wiasnosci przemystowej
w2 K W19 K W20 K_W24
W3
Umiejetnosci

Ul porafi §wiadomie stosowac prawo wiasnosci przemystowej w dziataniach tworczych w

dziatalno$ci gospodarczej i pracy w przemysle

- K U01 K _U18 K_U19
U2 zna prawa przystugujace autorom utworéw
U3
Kompetencje spoleczne

K1 rozumie zasady etyczne i odpowiedzialno$¢ zwiazang z prowadzeniem dziatalnosci

inzynierskiej i jej aspekty pozatechniczne

K_K02 K K06

K2
K3




TRESCI KSZTAE.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L/P
zakres kompetencji urzgdu patentowego 3
wynalazki - pojecie i praktyka 3
wzory uzytkowe i znaki towarowe 3
rodzaje licencji 3
zarys prawa autorskiego 3
RAZEM 15 0 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 5
W C L/P
zakres kompetencji urzedu patentowego 2
wynalazki - pojecie i praktyka 2
wzory uzytkowe i znaki towarowe 2
rodzaje licencji 2
zarys prawa autorskiego 1
RAZEM 9 0 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ a3
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn'osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Rozumie podstawowe pojecia z zakresu prawa wlasnosci przemystowej
w2 L] L] L]
w3 L L L
Ul porafi s’wiadf)fnie stosowac pra\?vo wlasnos$ci przemystowej w dziataniach tworczych w dziatalnosci ]
gospodarczej i pracy w przemysle
U2 zna prawa przystugujace autorom utworéw 0]
u3 0 [] [
K1 rozumie zasady et}fczne i odpowiedzialno§¢ zwiazang z prowadzeniem dziatalno$ci inzynierskiej i jej O]
aspekty pozatechniczne
K2 U m O
K3 L] [] L]
OBCIAiENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 15 9
2 Praca wtlasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa
1 J. Szwaja, przawo wilasnosci przemystowej. Warszawa UKI EUR 1998
) Andrzej Szewc, Gabriela Jyz , Podstawowe przepisy prawa wynalazczego i patentowego na swiecie. Warszawa : Wydawnictwa
UPRP, 1992
Uzupelniajaca
1 Piotr Kostanski, Lukasz Zelechowski Prawo wtasno$ci przemystowej. Seria Podreczniki




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOCOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(moduhy) Technologia informacyjna
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Ogélny Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18

Inna forma (jaka)

Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta Praca wlasna studenta 12
Razem 30 Razem 30

ECTS 1 ECTS 1

CEL PRZEDMIOTU

Gléwnym celem zajec jest zapoznanie studentow ze sprzgtem i oprogramowaniem dotyczacym tworzenia, przesylania, prezentowania i
zabezpieczania informacji. Dodatkowym celem zaje¢ jest wypracowanie umiej¢tnosci doboru odpowiednich narzedzi informatycznych do

realizacji wlasnych zadan.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Brak wymagan formalnych.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma podstawowa wiedz¢ niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
w2 zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowe;j i K W18 K W19

prawa autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasoboéw informacji patentowej
W3

Umiejetnosci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych 1 innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacii, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie K Uo1
U2 -
U3

Kompetencje spoleczne
K1 rozumie potrzebe dalszego rozwoju i uzupehiania wiedzy poprzez ustawiczne ksztalcenie
K K02 K K03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L
Podstawy obstugi systemu operacyjnego postugujacego si¢ graficznym interfejsem uzytkownika oraz )
wprowadzenie do uzytkowania uczelnianej platformy e-learningowe;j.
Podstawy obstugi systemu operacyjnego postugujacego si¢ tekstowym interfejsem uzytkownika. 6
Przetwarzanie wsadowe.
Tworzenie dokumentow elektronicznych za pomoca edytora tekstow. 8
Postugiwanie si¢ arkuszem kalkulacyjnym w zastosowaniach inzynierskich. 8
Zasady tworzenia prezentacji z wykorzystaniem narzedzi technologii informacyjne;j. 6
RAZEM 0 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L
Podstawy obstugi systemu operacyjnego postugujacego si¢ graficznym interfejsem uzytkownika oraz )
wprowadzenie do uzytkowania uczelnianej platformy e-learningowe;j.
Podstawy obstugi systemu operacyjnego postugujacego si¢ tekstowym interfejsem uzytkownika. 4
Przetwarzanie wsadowe.
Tworzenie dokumentow elektronicznych za pomoca edytora tekstow. 4
Postugiwanie si¢ arkuszem kalkulacyjnym w zastosowaniach inzynierskich. 6
Zasady tworzenia prezentacji z wykorzystaniem narzedzi technologii informacyjne;j. 2
RAZEM 0 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA
Egzamin/ T
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi ma podsta'wowq wiedzg niezb@(%na, (:10 Zrozyur{r{ie@a Fpolécznych, ekonomicznych, prawnych i innych O
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
W2 zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowe;j i prawa O
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowej
w3 O O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie |
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
U2 O U O
U3 (] O O
K1 rozumie potrzebe dalszego rozwoju i uzupeiania wiedzy poprzez ustawiczne ksztatcenie O
K2 O O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 0 12
Suma 30 30
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

1 Kowalczyk G., MS WORD 2002/XP Wydawnictwo Helion 2002

2 MS OFFICE - pomoc pakietu

Uzupelniajaca

MS Office 2007 PL w biurze i nie tylko Autor: Piotr Wroblewski Wydawnictwo: Wydawnictwo Helion , Sierpien 2007 ISBN:978-
83-246-1092-1

2 Excel w zastosowaniach inzynieryjnych. Autor: Zbigniew Smogur Wydawnictwo Helion 2008 ISBN: 978-83-246-1108-9




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Komunikacja i etyka w pracy zespolowej

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Qgolny Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|I Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 15 Razem 9
Praca wtlasna studenta 10 Praca wtlasna studenta 16
Razem 25 Razem 25
ECTS 1 ECTS 1
CEL PRZEDMIOTU

Wyktady z etyki informuja- w oparciu konkretne przyktady- w jaki sposob dziala etyka. Prezentuja z roznych perspektyw problemy moralne
oraz sposoby ich rozwigzywania w odnisieniu do pracy w zespotach ludzkich. Pokazuja, jak krytycznie bada¢ i jak ugruntowywaé swoje
poglady moralne. Ucza, jak postgpowac wobec innych ludzi i jakim by¢ wobec samego siebie.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Brak wymagan.
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

wi Ma podstawowa wiedz¢ do zrozumienia pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci

inzynierskiej. K W16 K W18
W2 Zna zasady etyki obowiazujace w pracy inzyniera.

Umiejetnosci

U1 Umie korzysta¢ z réznych zrodel wiedzy i formutowa¢ prawidtowe wnioski.
U2 Potrafi obserwowac i analizowa¢ zjawiska spoteczne i wykorzystywa¢ w tym celu etyczne K U01 K U18

teorie.

Kompetencje spoleczne

K1 Docenia wagg profesjonanego wykonywania zawodu inzyniera i przestrzega zasad etyki K_KO03

zawodowej 1 uniwersalne;j.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat B
\i4 C L/P
Zagadnienia ogolne komunikacji, etyki i pracy w zespole 3
Praca zespotowa. Podstawy, Cechy zespotu, Rola cztonkoéw zespotu, Cel zespotu, 10 zasad pracy w 3
zespole, Wady i zalety pracy w zespole, Zarzadzanie zespolem
Definicje i zakres komunikacji interpersonalnej. Komunikacja werbalna, Komunikacja niewerbalna 3
Kreowanie wizerunku. Autoprezentacja, Organizacja oraz uczestnictwo w zebraniach, Przygotowanie 3
wystapienia publicznego i wystapienie publiczne, Komunikacja w konflikcie
Etyka. Znani etycy i systemy etyczne, Etyka w biznesie - Podstawowe wartosci, Etyczne zachowania w 3
pracy, Mobbing
RAZEM 0 15 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W C L /P
Zagadnienia ogdlne komunikacji, etyki i pracy w zespole 2
Praca zespotowa. Podstawy, Cechy zespotu, Rola czlonkow zespotu, Cel zespotu, 10 zasad pracy w )
zespole, Wady i zalety pracy w zespole, Zarzadzanie zespotem
Definicje i zakres komunikacji interpersonalnej. Komunikacja werbalna, Komunikacja niewerbalna 2
Kreowanie wizerunku. Autoprezentacja, Organizacja oraz uczestnictwo w zebraniach, Przygotowanie )
wystapienia publicznego i wystapienie publiczne, Komunikacja w konflikcie
Etyka. Znani etycy i systemy etyczne, Etyka w biznesie - Podstawowe wartosci, Etyczne zachowania w |
pracy, Mobbing
RAZEM 0 9 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Ma podstawowa wiedz¢ do zrozumienia pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej. [] L]
W2 Zna zasady etyki obowigzujace w pracy inzyniera. L] []
Ul Umie korzysta¢ z roznych zrodet wiedzy i formutowac prawidtowe wnioski. [] 0
U2 Potrafi obserwowac i analizowa¢ zjawiska spoteczne i wykorzystywa¢ w tym celu etyczne teorie. 0 0
K1 Docenia wagg profesjonalnego wyksztalcenia i przestrzega zasad etyki zawodowe;. 1 1
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wlasna studenta 10 16
Suma 25 25

ECTS 1 1




LITERATURA

Podstawowa
1 Komunikacja interpersonalna - materiaty dydaktyczne, mgr Magdalena Marian, Wroctaw 2009
2 K.Skurjat, Etyka i psychologia biznesu, Wydawnistwo Uniwersytetu Przyrodnicxego, Wroctaw 2010.
3 Szymczak, Beata; Praca zespotowa; 2017
4 Kotodziejczak, Matgorzata; Benchmarking a praca zespotowa : w drodze do sukcesu organizacji; 2011
5 Rokoszewski, Konrad; Praca zespotowa jako czynnik zwigkszania efektywnosci zarzadzania we wspotczesnych organizacjach :
przyczyny, uwarunkowania i metody zwigkszania efektywnosci pracy zespotow; 2017

Uzupehiajaca
1 J. Lipiec, Koto etyczne, Wydawnictwo Fall, Krakow 2005.
2 M. Czyzewski, Tolerancja i nietolerancja: pojgcia i postulaty, [w:] "Etyka" 2011, nr 44.
3 Dana D., Rozwiazywanie konfliktow. PWE, Warszawa 1993.
4 Pease A. 1 B, Mowa ciata, Poznan 2009.
5 Wiestaw Sikorski, Gesty zamiast stoéw, IMPULS, 2007
6 Puczkowski Benedykt, Komunikacja interpersonalna w biznesie, Uniwersytet Warminsko-Mazurski w Olsztynie 2006
7 Warner Tony, Umiejetnosci w komunikowaniu si¢, ASTRUM 1999
8 J. Hotowka, Etyka w dziataniu, Proszynski i S-ka,Warszawa 2002.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Ergonomia i bezpieczenstwo pracy

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia

Profil studiéw

Praktyczny

Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka

Specjalnosé

Nie dotyczy

Modut ksztalcenia| Ogélny

Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|VII

Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium

Laboratorium

Inna forma (jaka)

Inna forma (jaka)

Razem 15 Razem 9

Praca wiasna studenta 10 Praca wiasna studenta 16
Razem 25 Razem 25

ECTS 1 ECTS 1

CEL PRZEDMIOTU

Uzyskanie wiedzy dotyczacej funkcjonowania bezpieczenstwa i higieny pracy na poziomie zaktadu pracy, obowiazkow i odpowiedzialnosci

pracodawcy i pracownika.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza na temat funkcjonowania prawa w Polsce

EFEKTY KSZTAYL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma podstawowa wiedzg niezbedna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

wi innych pozatechnicznych uwarunkowan dzialalnosci inzynierskiej
K_Wi8
w2
W3
Umiejetnosci
U1 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

wiasciwe metody i narzedzia

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowac

K_U01 K_U20 K_U21

U3
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K K01
K2

K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Ocena obcigzenia fizycznego i psychicznego cztowicka w procesie pracy 3
Wypadki przy pracy (zakres prawny, profilaktyka, koszty) 4
Hatas, drgania mechaniczne, pyly w $rodowisku pracy 3
Uktad cztowiek maszyna 3
Mikroklimat, czynniki biologiczne w srodowisku pracy 2
RAZEM 15 0 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Ocena obcigzenia fizycznego i psychicznego cztowicka w procesie pracy 1
Wypadki przy pracy (zakres prawny, profilaktyka, koszty) 3
Hatas, drgania mechaniczne, pyly w $rodowisku pracy 2
Uktad cztowiek maszyna 2
Mikroklimat, czynniki biologiczne w srodowisku pracy 1
RAZEM 9 0 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 80% 0% 20%
Wi ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych O
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
w2 O ] O
w3 l l l
Ul stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle U
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan O
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzg¢dzia
u3 0J O O
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O
K2 (] O O
K3 O ] O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wiasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa
1 ,,BHP w praktyce” Bogdan Raczkowski Osrodek Doradztwa i Doskonalenia Kadr Sp. z 0.0. Gdansk 2009 r.;
2 "Ergonomia jako nauka stosowana" Maria Wykowska, AGH Krakow, Uczelniane Wydawnictwo Naukowo-Dydaktyczne 2009 r.
Uzupehiajaca
1 Aktualne przepisy prawne w zakresie bezpieczenstwa pracy.
2




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(modutu) Jezyk angielski I
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Jezykowy Jezyk wyktadowy|Angielski
Semestr(IT Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wtasna studenta 20 Praca wlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku angielskim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego ogolnego o
umiejetno$é postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem

studiow.

3) Student wtada czterema umiejg¢tno$ciami jgzykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.

4) Student zna reguly gramatyki angielskiej.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury anglosaskiej.

6) Przygotowanie do postugiwania si¢ jgzykiem obcym w $rodowisku zawodowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

A. Poziom B1
B. Wstepna wiedza z j. angielskiego na poziomie szkoty $redniej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi Ma podstawowa wiedz¢ niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K_Wi18
w2 -
W3
Umiejetnosci

Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi integrowaé
Ul uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz

formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw

wlasnosci intelektualne;j.

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze K_U01K_U04
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i

oprogramowania.
U3

Kompetencje spoleczne

K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inZyniera oraz postgpuje K K01 K_K05

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
\\4 C L/P
1. Engineering 5
2. Design and modelling 5
3. Measurement 5
4. Strength and stiffness 5
5. Movement 5
6. Electricity 5
RAZEM 0 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
\\4 C L/P
1. Engineering 3
2. Design and modelling 3
3. Measurement 3
4. Strength and stiffness 3
5. Movement 3
6. Electricity 3
RAZEM 0 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod (Opis E%’Z:;:::n/ Projekty l;:kztz;v;;:scch
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 Ma podstawowa \yiedzq niezbednag do zrozgmienia s‘plolecz-nych? t?konomicznych, prawnych i
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
W2 [ L] [
w3 ] ] []
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; potrafi integrowac
Ul uzyskane inf'ormacj e, fiokon'yv'vaé ich ir'lterpretacji, a takze Wyc?iggaé whnioski f)raz
formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw
wlasnosci intelektualne;j.
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i
oprogramowania.
U3 0J O O
Swiadomie odpowiada za pracg wasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole Swiadomie O
Ki za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
K2 Rozu@ie koniecznc')éc' pr‘z‘ed.sie;l?iorc'zo'éci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje | []
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej .
K3 O [ L
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Astley P., Lansford L.: Engineering, Oxford University Press 2013
2 Glendinning E. H., Pohl A.: Technology 2, Oxford University Press 2008
Uzupelniajaca
1 Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, student’s book, B2, Oxford University Press 2020
2 Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, workbook, B2, Oxford University Press 2020
3 Ibbotson M.: Professional English In Use. Engineering., Cambridge University Press 2009
4 Paulsen D., Dooley J.: Electrical Engineering., Express Publishing 2017
5 Chadaj S.: Jgzyk Angielski Zawodowy w branzy elektronicznej, informatycznej i elektrycznej, WSiP 2013




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Jezyk angielski II

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Jezykowy Jezyk wykladowy|Angielski
Semestr|IIT Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Wyktad

Cwiczenia 60 Cwiczenia 36
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 60 Razem 36

Praca wlasna studenta 40 Praca wlasna studenta 64

Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4
CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku angielskim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego ogdlnego o
umiejetnos¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem

studiow.

3) Student wiada czterema umiej¢tno$ciami jezykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.

4) Student zna reguty gramatyki angielskie;j.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury anglosaskiej. 6)
Przygotowanie do poshugiwania si¢ jezykiem obcym w srodowisku zawodowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

A. Jezyk angielski I
B. Wiedza na poziomie B1 / B2

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

w1 Ma podstawowa wiedzg niezbedna do zrozumienia spolecznych, ekonomicznych, prawnych i

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej.

K _Wi18
w2 -
w3
Umiejetnosci

potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie sig, czytanie ze K_UO01K_U04
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i

oprogramowania.
U3

Kompetencje spoleczne

K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje K_K01 K_KO05

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej.
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Liczba godzin

Temat
W C L/P
1. Electronics 5
2. Computing and logic 5
3. Materials 5
4. Air and water 5
5. Heat 5
6. Light and sound 5
7. Manufacturing 5
8. Codes and standards 5
9. Ways in to technology 5
10. Plastics 5
11. Future homes 5
12. Alternative energy 5
RAZEM 0 60 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L/P
1. Electronics 3
2. Computing and logic 3
3. Materials 3
4. Air and water 3
5. Heat 3
6. Light and sound 3
7. Manufacturing 3
8. Codes and standards 3
9. Ways in to technology 3
10. Plastics 3
11. Future homes 3
12. Alternative energy 3
RAZEM 0 36 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ .
Kod ([Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
v v
Ma podstawowa wiedzg niezbedna do zrozumienia spolecznych, ekonomicznych, prawnych i L L El
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej.
w2 O ] O
w3 O O U
potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych O
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i
oprogramowania.
U3 O ] [l
L A A O
K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje O
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej.
K3 0 L] L




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
2 Praca wlasna studenta 40 64
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 Astley P., Lansford L.: Engineering, Oxford University Press 2013
2 Glendinning E. H., Pohl A.: Technology 2, Oxford University Press 2008
Uzupelniajaca
1 Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, student’s book, B2, Oxford University Press 2020
2 Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, workbook, B2, Oxford University Press 2020
3 Ibbotson M.: Professional English In Use. Engineering., Cambridge University Press 2009
4 Paulsen D., Dooley J.: Electrical Engineering., Express Publishing 2017
5 Chadaj S.: Jezyk Angielski Zawodowy w branzy elektronicznej, informatycznej i elektrycznej, WSiP 2013




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Jezyk angielski I11

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢

Nie dotyczy

Modut ksztatcenia

Jezykowy

Jezyk wyktadowy)|

Angielski

Semestr

\%

Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Wyktad

Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 20 Praca wlasna studenta 32

Razem 50 Razem 50

ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku angielskim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego ogdlnego o
umiejetnos¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem

studiow.

3) Student wlada czterema umiejetnosciami jezykowymi; mowienie, pisanie, shuchanie, czytanie.

4) Student zna reguly gramatyki angielskie;j.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury anglosaskie;j.

6) Przygotowanie do postugiwania si¢ jezykiem obcym w srodowisku zawodowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

A. Jezyk angielski IT
B. Wiedza na poziomie B2

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Ma podstawowa wiedzg niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych

wI i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
K_Wi18
w2 -
W3
UmiejetnoSci

Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi integrowac

uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz
ut formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw

wlasnosci intelektualne;j.

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajgcym na porozumienie sig, czytanie S DL P

guje s1¢ jezy! g pniu p Jjacy p ¢, czyt

U2 ze zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i

oprogramowania.
U3

Kompetencje spoleczne

Swiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w
K1 zespole

Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz K K01 K K05
K2 postepuje zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej - -
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat 2
W C L /P
1. Robotics 5
2. Transportation 5
3. Environmental engineering 5
4. Household technology 5
5. Defence technology 5
6. Career development 5
RAZEM 0 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 2
W C L /P
1. Robotics 3
2. Transportation 3
3. Environmental engineering 3
4. Household technology 3
5. Defence technology 3
6. Career development 3
RAZEM 0 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ s
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 Ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych L2 L4 L
i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
W2 0 L] [
w3 [l O 0
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi integrowac [
Ut uzyskane informacje, dokonywac¢ ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw
wlasnosci intelektualnej.
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie
U2 ze zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i
oprogramowania.
U3 O O O
Swiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole |:|
K1 Swiadomie za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczo$cei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz ]
postepuje zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej .
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 30 18
2 Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Astley P., Lansford L.: Engineering, Oxford University Press 2013
2 Glendinning E. H., Pohl A.: Technology 2, Oxford University Press 2008
Uzupelniajaca
1 Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, student’s book, B2, Oxford University Press 2020
2 Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, workbook, B2, Oxford University Press 2020
3 Ibbotson M.: Professional English In Use. Engineering., Cambridge University Press 2009
4 Paulsen D., Dooley J.: Electrical Engineering., Express Publishing 2017




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Jezyk niemiecki I

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Jezykowy Jezyk wyktadowy| niemiecki

Semestr|(I1 Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wtasna studenta 20 Praca wlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50

ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku niemieckim
2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego ogolnego o
umiejetno$é postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem

studidow.

3) Student wtada czterema umiejg¢tno$ciami jgzykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.
4) Student zna reguly gramatyki niemieckiej.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury niemieckoj¢zyczne;j.

6) Przygotowanie do postugiwania si¢ jgzykiem obcym w $rodowisku zawodowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

A. Poziom B1
B. Wstepna wiedza z j. niemieckiego na poziomie szkoty $redniej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi Ma podstawowa wiedz¢ niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K_Wi18
w2 -
W3
Umiejetnosci

Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi integrowaé
Ul uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz

formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw

wlasnosci intelektualne;j.

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze K_U01K_U04
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i

oprogramowania.
U3

Kompetencje spoleczne

K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inZyniera oraz postgpuje K K01 K_K05

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej

K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\\4 C L/P
Arbeitswelt. Berufe in der Branche. 5
Mitarbeiter (m/w) gesucht! Fit fiir den Beruf als Elektroniker 5
In meinem Werkzeugkasten. 5
Blick in die Zukunft. Ausbildungszeit. 5
Meine Anstellung. 5
Mein Lebenslauf. Das Vorstellungsgesprich. 5
RAZEM 0 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\\4 C L/P
Arbeitswelt. Berufe in der Branche. 3
Mitarbeiter (m/w) gesucht! Fit fiir den Beruf als Elektroniker 3
In meinem Werkzeugkasten. 3
Blick in die Zukunft. Ausbildungszeit. 3
Meine Anstellung. 3
Mein Lebenslauf. Das Vorstellungsgesprich. 3
RAZEM 0 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ L
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 Ma podstawowa wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i 82 82 &
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
w2 [ L] [
w3 O ] ]
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; potrafi integrowac Il
Ul uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw
wlasnosci intelektualne;j.
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i
oprogramowania.
U3 O O O
1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole Swiadomie O
K za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczo$ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje | []
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej .
K3 [ [ L
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
Akademie Deutsch B2 , Band 4. Intensivlehrwerk. Hueber Verlag 2021
2 Auswahl von Fachtexten

Uzupehiajaca

Goethe Zertifikat B2. Deutschpriifung fiir Erwachsene.Hueber Verlag




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Jezyk niemiecki IT

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Jezykowy Jezyk wykladowy|Niemiecki

Semestr|IIT Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Wyktad

Cwiczenia 60 Cwiczenia 36
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 60 Razem 36

Praca wlasna studenta 40 Praca wlasna studenta 64

Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku niemieckim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci j¢zyka obcego ogolnego o
umiej¢tnos¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem

studiow.

3) Student wlada czterema umiejg¢tnosciami jgzykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.

4) Student zna reguty gramatyki niemieckiej.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury niemieckie;j.

6) Przygotowanie do postugiwania si¢ jezykiem obcym w srodowisku zawodowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

A. Jezyk niemiecki I
B. Wiedza na poziomie B1 / B2

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

w1 Ma podstawowa wiedzg niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych

i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskie;j.

K W18
w2
W3
Umiejetnosci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowacé opinie

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie K_UOIK_Uo4
U2 ze zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i

oprogramowania.
U3

Kompetencje spoleczne

Ki Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreélajacych prace w

zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz K_Ko01 K_KO05

postepuje zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej.
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzi
Temat iczba godzin
W C L /P
1. Technik heute. 5
2. Multimediagerate. 5
3. Ein Defekt. 5
4. Eine Reklamation. 5
5. Fur mehr Sicherkeit. 5
6. Sicherheitszeichen. 5
7. Mit Sicherkeit gut ausgerustet. 5
8. Prevention am Arbeitsplatz. 5
9. Im Brandfall richtig reagieren. 5
10. Computerwelt. 5
11. Deutschpriifung Zertifikat B2 10
RAZEM 0 60 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L/P
1. Technik heute. 3
2. Multimediagerate. 3
3. Ein Defekt. 3
4. Eine Reklamation. 3
5. Fur mehr Sicherkeit. 3
6. Sicherheitszeichen. 3
7. Mit Sicherkeit gut ausgerustet. 3
8. Prevention am Arbeitsplatz. 3
9. Im Brandfall richtig reagieren. 3
10. Computerwelt. 3
11.Deutschpriifung Zertifikat B2 6
RAZEM 0 36 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
wi Ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych
i innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskie;j.
w2 O ] ]
w3 ] O U
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu O
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac¢ opinie
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie si¢, czytanie
U2 ze zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i
oprogramowania.
U3 O O O
K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w g
zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczo$cei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz H
postepuje zgodnie z zasadami etyki inzynierskie;j.
K3 O [] L




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 60 36
Praca wiasna studenta 40 64
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Akademie Deutsch B2 , Band 4. Intensivlehrwerk. Hueber Verlag 20

Auswahl von Fachtexten

Uzupehiajaca

Goethe Zertifikat B2. Deutschpriifung fiir Erwachsene.Hueber Verlag 2020




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(modutu) Jezyk niemiecki I1I
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Jezykowy Jezyk wyktadowy|Niemiecki
Semestr|V Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wtasna studenta 20 Praca wlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku niemieckim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego ogolnego o
umiejetno$é postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z kierunkiem

studiow.

3) Student wtada czterema umiejg¢tno$ciami jgzykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.

4) Student zna reguly gramatyki niemieckie;j.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury niemieckie;j.

6) Przygotowanie do postugiwania si¢ jgzykiem obcym w $rodowisku zawodowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

A. Jgzyk niemiecki IT
B. Wiedza na poziomie B2

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi Ma podstawowa wiedz¢ niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

K W18
w2
W3
Umiejetnosci

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; potrafi integrowac
Ui uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz

formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw

wlasnosci intelektualne;j.

o o . . Lo . K_U01K_U04

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie sig, czytanie ze - -
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i

oprogramowania.
U3

Kompetencje spoleczne

K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje K K01 K_KO05

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\\4 C L/P
1. Kompetenz im Beruf. 5
2. Bereiche der Elektronik. 5
3. In der IT-Branche. 5
4. Mechatronik ist in. 5
5. Berufliche Weiterbildung. 5
6.Deutschpriifung Zertifikat B2 5
RAZEM 0 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\\4 C L/P
1. Kompetenz im Beruf. 3
2. Bereiche der Elektronik. 3
3. In der IT-Branche. 3
4. Mechatronik ist in. 3
5. Berufliche Weiterbildung. 3
6.Deutschpriifung Zertifikat B2 3
RAZEM 0 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ P
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 Ma podstawowa wiedz¢ niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
w2 [ ] [
w3 O O O
Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi integrowaé
Ul uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz
formutowac i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i poszanowania praw
wiasnosci intelektualne;j.
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2 zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i
oprogramowania.
U3 O O O
1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole Swiadomie 0
K za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole.
K2 Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje ]
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej .
K3 O [ L
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
Akademie Deutsch B2 , Band 4. Intensivlehrwerk. Hueber Verlag 20
2 Auswahl von Fachtexten
Uzupehiajaca
1 Goethe Zertifikat B2. Deutschpriifung fiir Erwachsene.Hueber Verlag 2020




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Analiza matematyczna

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia

Studia I stopnia

Profil studiéw

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Podstawowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|T Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium
projekt projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Poznanie i opanowanie pojgcia granicy i pochodnej, metod ich obliczania i zastosowania do badania przebiegu zmiennosci funkcji jednej
zmiennej rzeczywistej i stosowania metod przyblizonych rozwiazywania réwnan. Poznanie pojecia catki i jej zastosowanin w geometrii i

fizyce.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomos¢ matematyki w zakresie wymaganym na maturze na poziomie podstawowym

EFEKTY KSZTAYL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,

metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

ukiernunkowang na rozwiazywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza ukladéw
Wi dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw

elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiazywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca S

kinematyke i dynamikeg.
W2
W3

UmiejetnoSci

potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych 1 innych
Ul powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu

interpretacii, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie K U01
U2 -
U3

Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K _Ko01

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
\u4 C L /P
Granica i ciggto$¢ funkcji; asymptoty 3 6
Pochodna funkcji; rézniczka i wzor Taylora 3 6
Zastosowania pochodnych 3 6
Catka nieoznaczona 3 6
Catka oznaczona; zastosowania w geometrii i fizyce 3 6
RAZEM 15 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
\4 C L /P
Granica i ciggto$¢ funkcji; asymptoty 2 4
Pochodna funkcji; rézniczka i wzor Taylora 2 4
Zastosowania pochodnych 1 2
Catka nieoznaczona 2 4
Catka oznaczona; zastosowania w geometrii i fizyce 2 4
RAZEM 9 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 30%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
W1 probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na Il
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
w2 O ] O
w3 O O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie Il
Ul dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 O U O
U3 L O O
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O
K2 O O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 G.M.Fichtenholz, Rachunek rézniczkowy i catkowy, tom 1-3, Wydawnictwo naukowe PWN, Warszawa 2009
2 W Krysicki, L.Wtodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz.Ii I, PWN, Warszawa 2001
Uzupehiajaca
1 M.Gewert, Z.Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Definicje, twierdzenia, wzory, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2012
2 M.Gewert, Z.Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Przyktady i zadania, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2012




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Algebra liniowa

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia| Podstawowy Jezyk wykladowy|Polski

Semestr|1 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium; Laboratorium;
projekt projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Poznanie rachunku macierzowego i jego zastosowanie do rozwigzywania uktadow rownan liniowych. Poznanie pojgcia liczby zespolone;j.
Opanowanie podstaw rachunku wektorowego i geometrii przestrzeni trojwymiarowej.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomo$¢ matematyki w zakresie wymaganym na maturze na poziomie podstawowym

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analize matematyczng, algebre liniowa,

metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych

ukiernunkowang na rozwigzywanie problemoéw, takich jak: (1) analiza i synteza uktadow
W1 . . o N .

dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow

elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca K_Wo1

kinematyke i dynamike.
w2
W3

UmiejetnoSci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych 1 innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacii, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowa¢ opinie K U01
U2 —
U3

Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za prace wiasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K Ko1

K2
K3




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\i4 C L/P
Macierze i wyznaczniki 4 8
Uktady réwnan liniowych 2 4
Liczby zespolone, wielomiany i funkcje wymierne 4 8
Rachunek wektorowy 2 4
Geometria analityczna w przestrzeni 3 6
RAZEM 15 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L/P
Macierze i wyznaczniki 3 6
Uklady rownan liniowych 1 2
Liczby zespolone, wielomiany i funkcje wymierne 2 4
Rachunek wektorowy 1 2
Geometria analityczna w przestrzeni 2 4
RAZEM 9 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ I
Kod [Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 30%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
w1 rozwigzywanie probleméw, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy O
wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadaf mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamike.
w2 ] L ]
w3 O O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze O
wycigga¢ wnioski i formutowaé opinie
02 O O O
U3 O O O
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole O
K2 O O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wiasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra z geometrig analityczng. Deficje, twierdzenia, wzory, Oficyna GiS, Wroctaw 2008
2 T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra z geometrig analityczng. Przyktady i zadania, Oficyna GiS, Wroctaw 2008
3 T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra liniowa 1. Deficje, twierdzenia, wzory, Oficyna GiS, Wroctaw
4 T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra liniowa 1. Przyktady i zadania, Oficyna GiS, Wroctaw
Uzupehiajaca
1 R.Leitner, W.Matuszewski, Z.Rojek, Zadania z matematyki wyzszej, cz.1, WNT,Warszawa 2000
2 W Krysicki, L.Wlodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz.I, PWN, Warszawa 2001
3 A Mostowski, M.Stark, Elementy algebry wyzszej. PWN




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Metody komputerowe w obliczeniach inzynierskich

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Nie dotyczy

Modut ksztatcenia| Podstawowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr(IT Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Cwiczenia 0 Cwiczenia 0
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Inna forma (jaka) 0 Inna forma (jaka) 0
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: metody komputerowe w obliczeniach inzynierskich. Szczegdlny nacisk ktadzie si¢ na
zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych wykorzystanie metod komputerowych do obliczen inzynierskich w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania
zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych metod i narzgdzi wykorzystywanych w obliczeniach
inzynierskich. Zapoznanie z mozliwosciami realizacji obliczen i analiz inzynierskich z wykorzystaniem techniki komputerowe;j.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza i umiejgtnosci zwigzane z obstuga komputera. Podstawy matematyki.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z wykorzystaniem technik komputerowych do
obliczen i analiz inzynierskich. Ma wiedz¢ o mozliwosciach obliczeniowych i graficznej prezentacji
pakietu Matlab i MS Excel oraz ich zastosowaniu do rozwigzywania roznych problemow
inzynierskich.

w2

Ma wiedzg o narzedziach umozliwiajacych rozwigzywanie obliczen i analiz jakie wystgpuja w
organizacji. Realizuje obliczenia inzynierskie z zastosowaniem oprogramowania MATLAB oraz
MS EXCEL. Potrafi analizowa¢ i interpretowa¢ wyniki obliczen technicznych stosujac przy tym
narzedzia informatyczne.

W3

Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja. Wybiera wlasciwe narz¢dzia
techniki komputerowej do rozwiazania zadania inzynierskiego. Zna sktadni¢ jezyka Matlab, umie
korzysta¢ ze zmiennych, funkeji, tablic, struktur, klas i uchwytow.

K_W02 K_W17

Umiejetnosci

U1

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwiazan, metod i narzedzi w
obliczeniach inzynierskich w przedsigbiorstwie.

U2

Potrafi wykorzysta¢ metody komputerowe do rozwigzywania probleméw matematycznych. Zna
podstawowe funkcje i skfadnie srodowiska Matlab. Potrafi pisa¢ skrypty i funkcje umozliwiajace
rozwiazywanie typowych problemow inzynierskich.

U3

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystywania metod komputerowych w obliczeniach
inzynierskich za pomoca MS EXCEL oraz MATLAB. Student potrafi samodzielnie rozwigzaé¢
przygotowane zadanie obliczeniowe i przeprowadzi¢ poprawna interpretacj¢ otrzymanych wynikow
obliczen.

K_U01 K_U02 K_U03 K_U18
K_U20 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

Przygotowany do pracy zawodowej z wykorzystaniem wspomagania technikami komputerowymi.

K2

Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiej¢tnosci zawodowe dotyczace obliczen
inzynierskich z zastosowaniem metod komputerowych oraz ich poszerzania. Posiada umiej¢tnosé
krytycznego myslenia, analizowania i interpretowania wynikow badan, pomiaréw, analizy danych
w dziatalnosci inzynierskiej itp.

K3

Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych si¢ potrzeb
rynku jak i oprogramowania wspomagajacego prace zwigzane z obliczeniami inzynierskimi.

K_K01 K_K02 K_K05




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L
Wprowadzenie do programu MS EXCEL. Pojgcia i opis srodowiska arkusza kalkulacyjnego. Wprowadzenie
danych liczbowych i tekstu, formatowanie. Wstawianie funkcji matematycznych, statystycznych, logicznych
X . . . . . 1 2
daty i czasu. Adresowanie wzgledne, bezwzgledne i mieszane w formutach. Stosowanie sortowania i filtrowania
danych.
Tworzenie i formatowanie wykresow. Tworzenie i analiza tabel przestawnych. Graficzna prezentacja danych. 2 4
Wykorzystanie MS EXCEL w statystycznej analizie danych. Zaawansowane formuty EXCELA. Analiza 2 4
poréwnawcza zestawien danych.
Podstawy programowania w VBA i definiowanie makr. Analiza makrodefinicji i dostosowanie do potrzeb 3 6
uzytkownika. Wykorzystanie formularzy uzytkownika.
Wprowadzenie do programu Matlab, przyktadowe obliczenia arytmetyczne, rachunek macierzowy, rachunek 2 4
tablicowy na macierzach.
Podstawowe zagadnienia statystyki matematycznej w programie MATLAB, skrypty i funkcje, podstawowe 2 4
typy wykresow w Matlab i metody ich generowania.
Przyktady wykorzystania MATLAB-a do analizy danych uzyskanych w pomiarach inzynierskich. 3 6
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L
Wprowadzenie do programu MS EXCEL. Pojecia i opis srodowiska arkusza kalkulacyjnego. Wprowadzenie
danych liczbowych i tekstu, formatowanie. Wstawianie funkcji matematycznych, statystycznych, logicznych | 2
daty i czasu. Adresowanie wzgledne, bezwzglgdne i mieszane w formutach. Stosowanie sortowania i filtrowania
danych, listy, konspekty.
Tworzenie i formatowanie wykresow. Tabele przestawne w Excelu. 1 2
Wykorzystanie MS EXCEL w statystycznej analizie danych. 1 2
Podstawy programowania w VBA i tworzenie makr. 2 4
Wprowadzenie do programu Matlab, przyktadowe obliczenia algebraiczne, macierze i tfancuchy, operator | 5
macierzowe.
Podstawowe zagadnienia statystyki matematycznej w programie MATLAB, analiza sygnatow, podstawowe . 5
typy wykresow w Matlab i metody ich generowania.
Przyktady wykorzystania MATLAB-a do analizy danych uzyskanych w pomiarach inzynierskich. 2 4
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Ak[y.w nost
na zajeciach
kontrolne
Waga w weryfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z wykorzystaniem technik komputerowych do & LI &

obliczen i analiz inzynierskich. Ma wiedz¢ o mozliwosciach obliczeniowych i graficznej prezentacji

wi pakietu Matlab i MS Excel oraz ich zastosowaniu do rozwigzywania roznych problemow

inzynierskich.

Ma wiedzg o narzedziach umozliwiajacych rozwigzywanie obliczen i analiz jakie wystgpuja w
w2 organizacji. Realizuje obliczenia inzynierskie z zastosowaniem oprogramowania MATLAB oraz

MS EXCEL. Potrafi analizowa¢ i interpretowa¢ wyniki obliczen technicznych stosujac przy tym
narzedzia informatyczne.

Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja. Wybiera wlasciwe narz¢dzia [}
W3 techniki komputerowej do rozwiazania zadania inzynierskiego. Zna skfadni¢ jezyka Matlab, umie
korzysta¢ ze zmiennych, funkcji, tablic, struktur, klas i uchwytow.

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan, metod i narzedzi w [

ul obliczeniach inzynierskich w przedsigbiorstwie.

Potrafi wykorzysta¢ metody komputerowe do rozwigzywania probleméw matematycznych. Zna
U2 podstawowe funkcje i skfadnie srodowiska Matlab. Potrafi pisa¢ skrypty i funkcje umozliwiajace
rozwigzywanie typowych probleméw inzynierskich.

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystywania metod komputerowych w obliczeniach O
inzynierskich za pomoca MS EXCEL oraz MATLAB. Student potrafi samodzielnie rozwigzaé¢
przygotowane zadanie obliczeniowe i przeprowadzi¢ poprawna interpretacj¢ otrzymanych wynikow
obliczen.

U3

K1 Przygotowany do pracy zawodowej z wykorzystaniem wspomagania technikami komputerowymi.

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejgtnosci zawodowe dotyczace obliczen O
inzynierskich z zastosowaniem metod komputerowych oraz ich poszerzania. Posiada umiej¢tnosé
krytycznego myslenia, analizowania i interpretowania wynikow badan, pomiaréw, analizy danych
w dziatalnosci inzynierskiej itp.

K2

Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych si¢ potrzeb

rynku jak i oprogramowania wspomagajacego prace zwigzane z obliczeniami inzynierskimi.




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne

1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 30 48

Suma 75 75

ECTS 3 )

LITERATURA
Podstawowa
1 Mrozek B., Mrozek Z., 2010, Matlab i Simulink - poradnik uzytkownika.
2 Pratap R., 2010, Matlab 7 dla naukowcow i inzynierow.
3 Miedziarek, M., Stgpien, S. 2011, Numeryczna analiza systemow dynamicznych w srodowisku Matlab
4 Treichel, W., 2021, MATLAB w dziataniu : ¢wiczenia i zadania
5 Chomuszko, M., 2022, Excel w nauczaniu rachunkowosci : pliki z przyktadami, zadaniami i raportami
Uzupelniajaca

1 Nise, N.S., 2011, Control systems engineering
2 Klamka, J., 2011, Teoria systemow liniowych
3 Ostanin, A., 2009, Metody optymalizacji z MATLAB: ¢wiczenia laboratoryjne




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazvz;g gzueir)mom Analiza i modelowanie systeméw
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Podstawowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr |11 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18

projekt projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 30 Praca wiasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Poznanie podstawowych poje¢¢ rachunku rézniczkowego i catkowego funkcji wielu zmienych. Wprowadzenie do teorii rownan rézniczkowych
zwyczajnych. Poznanie pojecia transformat catkowych (Fouriera i Laplace'a). Stosowanie nabytej wiedzy do tworzenia i analizy modeli
matematycznych stuzacych do rozwigzywania problemoéw w praktyce inzynierskiej

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomos¢ podstaw rachunku rézniczkowego i catkowego funkceji jednej zmiennej rzeczywistej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,

metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

ukiernunkowana na rozwiazywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw
Wi dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw

elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiazywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca LE i

kinematyke i dynamike.
W2
W3

Umiejetnosci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrédet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie K U01
U2
U3

Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K_Ko01

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
\u4 L P
Szeregi potegowe i szeregi Fouriera 3 6
Roéwnania rozniczkowe zwyczajne 4 8
Transformata Laplace'a 2 4
Pochodne funkcji wielu zmiennych 3 6
Catki podwojne 3 6
RAZEM 15 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
\4 L P
Szeregi potegowe i szeregi Fouriera 1 2
Roéwnania rozniczkowe zwyczajne 3 6
Transformata Laplace'a 1 2
Pochodne funkcji wielu zmiennych 2 4
Catki podwojne 2 4
RAZEM 9 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 30%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
Wi wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwoddw elektrycznych i elektronicznych, (4) O
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujaca kinematyke i dynamike.
w2 O ] O
w3 O O U
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie U
Ul dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowacé je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 O O O
U3 L O O
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O
K2 0 O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 45 27
2 Praca wlasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa
1 G.M.Fichtenholz, Rachunek rézniczkowy i catkowy, tom 1-3, Wydawnictwo naukowe PWN, Warszawa 2009
2 W Krysicki, L.Wtodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz.I-Il, PWN, Warszawa 2001
Uzupehiajaca
1 F.Leja, Rachunek rozniczkowy i catkowy ze wstgpem do rownan rézniczkowych, PWN, Warszawa 1977
2 M.Gewert, Z.Skoczylas, Analiza matematyczna 2, Definicje, twierdzenia,wzory. Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw
3 M.Gewert, Z.Skoczylas, Analiza matematyczna 2, Przyklady i zadania. Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Fizyka

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia| Podstawowy Jezyk wykladowy|Polski

Semestr|1 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia 15 Cwiczenia 9

Laboratorium, 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 45 Razem 27

Praca wiasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Uzyskanie podstawowej wiedzy i umiej¢tnosci prowadzacych do: wiasciwego postrzegania, rozpoznawania oraz analizy i interpretacji zjawisk
fizycznych w oparciu o prawa fizyki, rozwigzywania zagadnien problemowych i ¢wiczen rachunkowych dotyczacych elementarnych zjawisk
fizycznych, wykonania pomiaru podstawowych wielkos$ci fizycznych i okre$lania niepewno$ci pomiarowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Elementarna wiedza z zakresu matematyki

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,

elektryczno$ci i magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wilaczajac wiedzg konieczng do

zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystgpujacych w ukfadach regulacji

automatycznej. K_Wo03
w2
W3

UmiejetnoSci
U1 potarfi budowa¢ podstawowe ukfady elektryczne
U2 opanowat podstawowe zasady kinematyki optyki i praw fizyki K_U03 K_U10
(0K}
Kompetencje spoleczne

K1 rozumie potrzebg wspodziatania w zespotach ludzkch
K2 rozumie potrzebe stalego uzupeiania kompetencji zawodowych K K01 K K02
K3




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat L )
W C L /P
Kinematyka i dynamika uktadu punktéw materialnych. Predkosé, przyspieszenie, rownania ruchu 3 3 3
prostoliniowego i krzywoliniowego. Praca, moc, energia. Zasada zachowania energii.
Kinematyka i dynamika ruchu obrotowego. Srodek masy, ruch srodka masy, sifa, ped punktu i uktadu 3 3 3
punktéw materialnych. Zasada zachowania pgdu i uktady o zmiennej masie.
Opis ruchu harmonicznego swobodnego, ttumionego i wymuszonego. Rezonans mechaniczny.
Hydrostatyka i hydrodynamika. Prawo Pascala i Archimedesa. Rownanie Bernouliego. Zasady 3 3 3
termodynamiki.
Optyka geometryczna i falowa. Prawo odbicia i zalamania §wiatta. Soczewki, zwierciadla, powstawanie
obrazow, przyrzady optyczne. Interferencja, dyfrakcja. Elektrostatyka. Ladunek elektryczny. Prawo 3 3 3

Coulomba. Pole elektryczne. Potencjat. Pole i potencjal punktowego, liniowego i ciaglego rozktadu
fadunku.

Prad i opér elektryczny. Natezenie pradu. Moc. Pojemnos¢ elektryczna. Kondensatory. Przewodniki i
izolatory. Pole magnetyczne. Ruch czastek natadowanych po okreggu. Sily magnetyczne dzialajace na 3 3 3
przewodnik z pradem. Pola wywotane przeptywem pradu. Indukcja i indukcyjnosé.

RAZEM 15 15 15

STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzi
Temat iczba godzin
\u4 C L /P

Kinematyka i dynamika uktadu punktow materialnych. Predkos¢, przyspieszenie, rownania ruchu ) ) )
prostoliniowego i krzywoliniowego. Praca, moc, energia. Zasada zachowania energii.
Kinematyka i dynamika ruchu obrotowego. Srodek masy, ruch $rodka masy, sita, ped punktu i uktadu | | |
punktéw materialnych. Zasada zachowania pegdu i ukfady o zmiennej masie.
Opis ruchu harmonicznego swobodnego, thumionego i wymuszonego. Rezonans mechaniczny.
Hydrostatyka i hydrodynamika. Prawo Pascala i Archimedesa. Rownanie Bernouliego. Zasady 2 2 2
termodynamiki.
Optyka geometryczna i falowa. Prawo odbicia i zatamania $wiatta. Soczewki, zwierciadta, powstawanie
obrazow, przyrzady optyczne. Interferencja, dyfrakcja. Elektrostatyka. Ladunek elektryczny. Prawo ) ) )

Coulomba. Pole elektryczne. Potencjat. Pole i potencjat punktowego, liniowego i ciaglego rozktadu
fadunku.

Prad i opor elektryczny. Natezenie pradu. Moc. Pojemnos¢ elektryczna. Kondensatory. Przewodniki i
izolatory. Pole magnetyczne. Ruch czastek natadowanych po okrggu. Sity magnetyczne dzialajace na 2 2 2
przewodnik z pradem. Pola wywotane przeptywem pradu. Indukcja i indukcyjnos¢.

RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ I
Kod [Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznoscei i
W1 magnetyzmu oraz fizyki ciala stalego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych OJ
zjawisk fizycznych wystgpujacych w uktadach regulacji automatyczne;j.
w2 O ] O
w3 U U U
U1 potarfi budowa¢ podstawowe uktady elektryczne O
U2 opanowal podstawowe zasady kinematyki optyki i praw fizyki ]
U3 O O O
K1 rozumie potrzebg wspodziatania w zespotach ludzkch ]
K2 rozumie potrzebg stalego uzupetniania kompetencji zawodowych ]
K3 O O ]




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wiasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1. Halliday D., Resnick R., Walker J., Podstawy Fizyki,t.1-5, PWN, 2005.

Orear J., Fizyka, t. 1-2, WN-T, 1993.

Uzupehiajaca

Szydtowski H., Pracownia fizyczna wspomagana komputerem, PWN 2003.

Feynman R, Leighton R., Sands M., Feynmana wyklady z fizyki. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2001




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu q q q
i Sztuczna inteligencja

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia| Podstawowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr| VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wiasna studenta 45 Praca wiasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Pozyskanie podstawowej wiedzy z zakresu metod sztucznej inteligencji: przeszukiwanie wszerz, w glab, metod heurystycznych i
metaheurystycznych. Nabycie umiej¢tnosci implementacji metod sztucznej inteligencji w celu rozwigzania konkretnych probleméw. Pozyskanie
wiedzy reprezentacji wiedzy pojgciowe;.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Analiza i modelowanie systemow, Podstawy programowania — algorytmy i struktury danych, Algebra liniowa

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

w1 Ma elementarng wiedzg¢ w zakresie technik przeszukiwan prostych, heurystycznych i

metaheurystycznych

. . . . o o K W02 K W15
w2 Posiada znajomosc¢ technik obliczen inteligentnych w tym sztucznych sieci neuroowych
W3
Umiejetnosci

U1 Potrafi okresli¢ problem oraz dobra¢ metody i technik sztucznej inteligencji do jego

rozwigzania
U2 Potrafi dobra¢ odpowiednie aplikacje do implementacji algorytméw sztucznej inteligencji K_U05
U3 Potrafi wskaza¢ obszar zastosowania sztucznej inteligencji w technice, szczegblnie w

przemystowych uktadach AIR

Kompetencje spoleczne

K1 Okresla granicg zaufania cztowieka do sztucznej inteligencji i obszar niepewnosci
K2 K K03
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

L/P

Okres$lenie zakresu materiatu

Wprowadzenie do metod sztucznej inteligencji

Metody przeszukiwan prostych, przeszukiwanie w glab, wszerz

Metody heurystyczne, algorytm A*, algorytm gorski

Algorytmy metaheurystyczne, algorytm mréwkowy roje czastek, algorytmy ewolucyjne

Wprowadzenie do sztucznych sieci neuronowych

I (YU NN O N Y b

Badanie metod przeszukiwan prostych na przyktadzie planowania trajektorii robota mobilnego

Badanie metod heurystycznych dla zadan planowania trasy oraz rozwigzywania gier

Zastosowanie metod metaheurystycznych w optymalizacji funkcji wielu zmiennych

Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych w zagadnieniach aproksymacji nieliniowosci

Budowanie systemu rozpoznawania obrazow z wykorzystaniem sieci neuronowych

NN AW

RAZEM

15

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

L/P

Okres$lenie zakresu materiatu

Wprowadzenie do metod sztucznej inteligencji

Metody przeszukiwan prostych, przeszukiwanie w glab, wszerz

Metody heurystyczne, algorytm A*, algorytm gorski

Algorytmy metaheurystyczne, algorytm mréwkowy roje czastek, algorytmy ewolucyjne

Wprowadzenie do sztucznych sieci neuronowych

NN

Badanie metod przeszukiwan prostych na przyktadzie planowania trajektorii robota mobilnego

Badanie metod heurystycznych dla zadan planowania trasy oraz rozwigzywania gier

Zastosowanie metod metaheurystycznych w optymalizacji funkcji wielu zmiennych

Zastosowanie sztucznych sieci neuronowych w zagadnieniach aproksymacji nieliniowosci

NN

Budowanie systemu rozpoznawania obrazow z wykorzystaniem sieci neuronowych

—_

RAZEM

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA

Kod |Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

AKktywnosé
na zajeciach

Waga w werfikacji efektow ksztalcenia

40%

40%

20%

wi metaheurystycznych

Ma elementarng wiedzg¢ w zakresie technik przeszukiwan prostych, heurystycznych i

w2 Posiada znajomosc¢ technik obliczen inteligentnych w tym sztucznych sieci neuroowych

W3

Potrafi okresli¢ problem oraz dobra¢ metody i technik sztucznej inteligencji do jego

U1 . .
rozwigzania

U2 Potrafi dobra¢ odpowiednie aplikacje do implementacji algorytmow sztucznej inteligencji

U3 przemystowych uktadach AIR

Potrafi wskaza¢ obszar zastosowania sztucznej inteligencji w technice, szczegélnie w

K1 Okresla granicg zaufania cztowieka do sztucznej inteligencji i obszar niepewnosci

K2

K3




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wiasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Osowski, S. Sieci neuronowe do przetwarzania informacji, Warszawa 2006

Krawiec, K. Uczenie maszynowe i sieci neuronowe, Poznan 2004

Uzupelniajaca

Patan, K. Artificial neural networks for the modelling and fault diagnosis of technical system, Berlin 2008




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Podstawy programowania obiektowego

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Podstawowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18
Praca wiasna studenta 45 Praca wiasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie studenta z programowaniem obiektowych i podstawami programowania zorientowanego obiektowo.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Programowanie strukturalne, algorytmy i struktury danych

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu
- — - - - - - K_Wo05 K_W16
w2 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalno$ci
W3
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
K_U01 K_U18
w2 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z
wybrang specjalno$cia
U3
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okreslaé priorytety K_K01 K_K06

stuzace realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

K3




TRESCI KSZTALCENTIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W C L
Pojgcie abstrakcyjnego typu danych. Definicja klas. Enkapsulacja - deklaracja i 3 0 3
definicja metod sktadowych klas.
Sktadowe prywatne i publiczne klasy. Przeciazenie funkcji. Konstruktory: konstruktor domniemany, 3 0 3
konstruktor kopiujacy.
Destruktory. Przecigzenie operatorow. Funkcje zaprzyjaznione. Funkcje typu inline. Konwersje
zdefiniowane przez uzytkownika: funkcja konwertujaca, konstruktor 3 0 3
konwertujacy.
Dziedziczenie. Zasady dziedziczenia. Sktadowe typu protected. 3 0 3
Polimorfizm. Funkcje wirtualne. Funkcje czysto wirtualne. Wezesne i pozne wigzanie funkcji. Koszty 3 0 3
czasowe i pamigciowe zwigzane ze stosowaniem polimorfizmu
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W C L
Pojgcie abstrakcyjnego typu danych. Definicja klas. Enkapsulacja - deklaracja i 5 5
definicja metod sktadowych klas.
Sktadowe prywatne i publiczne klasy. Przeciazenie funkcji. Konstruktory 1 1
Destruktory. Konwersje zdefiniowane przez uzytkownika: funkcja konwertujaca, konstruktor 5 5
konwertujacy.
Dziedziczenie. Zasady dziedziczenia. Sktadowe typu protected. 2 2
Polimorfizm. Funkcje wirtualne. Funkcje czysto wirtualne. 2 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod [Opis Prace Projekty Akty.w 1ose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 30%
wi ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz O
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu
w2 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalno$ci |
w3 O O O
potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych O
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
w2 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z O
wybrang specjalno$cia
u3 O O O
O
K1 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okreslaé priorytety O
stuzace realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K3 O O O

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne

1 Godziny zajg¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 45 57

Suma 75 75

ECTS 3 3

LITERATURA
Podstawowa

1 Wojtuszkiewicz K., 2009, Programowanie strukturalne i obiektowe.

2 Czaja K., Koncewicz-Krzemien J., 1997, Podstawy jezyka C++.

3 Banachowski L., Diks K., Rytter W., 2006, Algorytmy i struktury danych.

Uzupelniajaca

1 Lippman S.B.: Model w C++, WNT, Warszawa, 1996.

Eckel B.: Thinking in C++, Hellion, Warszawa, 2002.

Stroustrup B.: C++ Jgzyk programowania, WNT, Warszawa, 2001.

Sl W

Shalloway A., Trott J.R.: Projektowanie zorientowane obiektowo. Wzorce obiektowe I1, Helion, Warszawa, 2005.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu Systemy baz danych + Sieci komputerowe

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow |Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyezy
Modut ksztatcenia| Podstawowy Jezyk wykladowy| Polski

Semestr|IT Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyklad 15 Wyklad 9

Cwiczenia - Cwiczenia -

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) - Inna forma (jaka) -
Razem 30 Razem 18

Praca wiasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie si¢ z podstawowymi elementami stanowiska komputerowego oraz podzespotami jednostki centralnej. Umiejetno$¢ okresleslenia
oraz wskazania i opisania najwazniejszych paramterow danego podzespotu. Zapoznanie si¢ z mozliwosciami pakietu Office Web Apps.
Zdobycie wiedzy na temat podstawowych urzadzen sieciowych, okablowania sieciowego oraz topologii sieciowych. Zalety i wady
poszczegolnych rozwigzan. Zapoznanie si¢ z podstawowymi technikami przesylu danych w sieci (routing, protokoty, nat). Okreslenie zagrozen
informatycznych oraz przeciwdziatanie im.

Gruntowne zapoznanie si¢ z mozliwosciami pakietu Office (Word, Excel, PowerPoint, Access). Podstawowe narzedzia w systemie Windows.
Programy do obrobki danych i ich wizualizacji. Podstawowe informacje na temat relacyjnych baz danych. Zapoznanie si¢ z systemami
liczbowymi i ich praktyczne wykorzystanie w adresacji IP.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

podstawy technologii informacyjnej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
wi Ma Podstawowq wiedzg w zakresie bl:ld()W}" i funkcjonowgnia prf)cesor()w, k‘omputer()w 1
sieci komputerowych.Potrafi stosowac ta wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow.
Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie projektowania konstrukcji, obejmujaca grafike
w2 inzynierska (w tym zapis konstrukeji), zna metody i narzgdzia komputerowego wspomagania K W12 K W15 K_WI8

projektowania i wytwarzania oraz zasady eksploatacji konstruowanych obiektow w cyklu
zycia urzadzen, obiektow i systemow technicznych.

Zna zagadnienia zwigzane ze wspotczesnymi technikami multimedialnymi (obraz, ruchomy
W3 obraz, audio, interakcja). Potrafi wykorzysac¢ je do przygotowania prezentacji oraz innych
form komunikacji spotecznej w srodowisku pracy oraz poza nim.

Umiejetnosci

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi integrowaé
uzyskane informacje, dokonywac¢ ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz

ut formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i posznowania praw
wiasnosci intelektualne;j.
Potrafi pracowa¢ indywidualnie i w zespole; umie oszacowac czas potrzebny na realizacjg K_U01 K_U02 K_U04
U2 zleconego zadania; potrafi opracowac i zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajacy
dotrzymanie terminow. Potrafi okresli¢ aspekt ekonomiczne realizowanych zadan.
U3 Potrafi przygotowac i przedstawi¢ krotka prezentacje, wykorzystujac wspotczesne techniki
multimedialne, poswigcona wynikom realizacji zadania inzynierskiego.
Kompetencje spoleczne
Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciaglego doksztalcania sig (studia drugiego i trzeciego
K1 stopnia, studia podyplomowe, kursy) — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych.
K2 Ma sw1adop?osc waznoci zacrz}'lowama w §posob Hr0f§510nalny, przestrzegania zasad etyki K K01 K K03 K K04
zawodowej i poszanowania réznorodnosci pogladow i kultur. - - -
K3 Ma $wiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wiasng oraz gotowos¢ podporzadkowania sig

zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspolnie realizowane zadania.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspoélnie realizowane zadania.

STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 4
W C L /P
Budowa komputera. 1
Podstawowe urzadzenia sieciowe. 1
Definicje i rodzaje sieci 1
Okablowanie uzywane w sieciach komputerowych. 1
Routing i NAT. 1
Bezpieczenstwo w IT. 1
Relacyjne bazy danych 1
Projektowanie baz danych 2
Wykorzystanie MS Word. 1
Wykorzystanie MS Excell. 1
Wprowadzenie do systeméw operacyjnych. 1
System operacyjny Windows — interfejs graficzny uzytkownika i podstawowe aplikacje. 1
Programy do obrobki statystycznej i wizualizacji danych 1
Relacyjne bazy danych 1
Bazy danych. MS Access. 1
Systemy liczbowe 1
Zasady adresacji IP. 1
RAZEM 9 0 9
STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat 4
W C L /P
Budowa komputera. 1
Podstawowe urzadzenia sieciowe. 1
Definicje i rodzaje sieci 1
Okablowanie uzywane w sieciach komputerowych. 1
Routing i NAT. 2
Protokoty TCP i UDP. 2
Bezpieczenstwo w IT. 1
Profilaktyka antywirusowa. 1
Relacyjne bazy danych 2
Projektowanie baz danych 3
Wykorzystanie MS Word. 1
Wykorzystanie MS Excell. 1
Wykorzystanie MS PowerPoint. 1
Wprowadzenie do systeméw operacyjnych. 1
System operacyjny Windows — interfejs graficzny uzytkownika i podstawowe aplikacje. 2
Programy do obrobki statystycznej i wizualizacji danych 2
Relacyjne bazy danych 2
Bazy danych. MS Access. 2
Systemy liczbowe 2
Zasady adresacji IP. 1
RAZEM 15 0 15
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ n
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn'usc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Ma podstawowg wiedzg w zakresie budowy i funkcjonowania procesoréw, komputerow i sieci ]
komputerowych.Potrafi stosowac tg wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow.
Ma podstawowg wiedzg w zakresie projektowania konstrukcji, obejmujaca grafike inzynierska (w tym O
w2 zapis konstrukcji), zna metody i narzedzia komputerowego wspomagania projektowania i
wytwarzania oraz zasady eksploatacji konstruowanych obiektow w cyklu zycia urzadzen, obiektow i
systemow technicznych.
Zna zagadnienia zwigzane ze wspolczesnymi technikami multimedialnymi (obraz, ruchomy obraz, O
W3 audio, interakcja). Potrafi wykorzysa¢ je do przygotowania prezentacji oraz innych form komunikacji
spolecznej w $rodowisku pracy oraz poza nim.
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrodel; potrafi integrowac uzyskane O
U1 informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowa¢ i uzasadnia¢
opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i posznowania praw wiasnosci intelektualne;j.
Potrafi pracowa¢ indywidualnie i w zespole; umie oszacowa¢ czas potrzebny na realizacje zleconego O
U2 zadania; potrafi opracowac i zrealizowa¢ harmonogram prac zapewniajacy dotrzymanie terminow.
Potrafi okresli¢ aspekt ekonomiczne realizowanych zadan.
U3 Potrafi przygotowac i przedstawic krotkg prezentacje, wykorzystujac wspotczesne techniki O
multimedialne, poswigcona wynikom realizacji zadania inzynierskiego.
Rozumie potrzebg i zna mozliwosci ciaglego doksztalcania si¢ (studia drugiego i trzeciego stopnia, O
studia podyplomowe, kursy) — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych.
K2 Ma $wiadomo$¢ waznoséci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodowej O
i poszanowania réznorodnosci pogladow i kultur.
K3 Ma $wiadomo$¢ odpowiedzialnosci za pracg wlasna oraz gotowos$¢ podporzadkowania si¢ zasadom O




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Pytel Krzysztof, Osetek Sylwia "Projektowanie i wykonywanie lokalnej sieci komputerowej: podrecznik do nauki zawodu technik
informatyk, technik teleinformatyk: kwalifikacja E.13.1", WSiP 2013

Marciniuk Tomasz, Pytel Krzysztof, Osetek Sylwia "Przygotowanie stanowiska komputerowego do pracy: podrecznik do nauki
zawodu technik informatyk : kwalifikacja E.12.1. T.1", WSiP 2013

Uzupelniajaca

Garcia-Molina Hector, Ullman Jeffrey D., Widom Jennifer, Walczak Tomasz "Systemy baz danych: kompletny podrg¢cznik" Helin
2011

Siever Ellen ,,Linux. Podrgcznik uzytkownika”, Oficyna Wydawnicza READ ME, 1999.

Adam Jaronicki "ABC MS Office 2013 PL", Helion 2013




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Grafika inzynierska

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiéw| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|1 Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad
Cwiczenia 15 Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wtasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zasad rysunku i zapisu konstrukcji. Poznanie podstaw cyklu projektowania i odtwarzania wyrobow.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza
Wi posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
w2 ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K W16 K W22
W3
UmiejetnoSci

potrafi przygotowa¢ dokumentacje¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-

komunikacyjnych
U2 posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia K_U02 K_U23

grafiki inzynierskiej
U3 potrafi przygotowa¢ kompletna dokumentacj¢ techniczng konkretnego zespotu / podzespotu

wykonywanego na produkcji

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K K01 K K0S
K3 rozwija w sobie przekonanie o koniecznosci przygotowania i posiadania kompletnej

dokumentacji technicznej i stosownia w tym zakresie okre$lonych procedur




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C P
Rzutowanie prostokatne 4 4
widoki, przekroje, ktady 4 4
wymiarowanie,tolerancje,pasowania 4 4
rysunki wykonawcze polaczen,watow 3 3 8
rysunki ztozeniowe 7
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C P
Rzutowanie prostokatne 3 3
widoki, przekroje, ktady 3 3
wymiarowanie,tolerancje,pasowania 2 2
rysunki wykonawcze polaczen,watow 1 1 5
rysunki ztozeniowe
RAZEM 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ %3
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
W1 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci O
w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
w3 O U O
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 posiada elementarne umiejgtnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U3 potrafi przygotowac komplcitnq dokumentacjg¢ techniczng konkretnego zespotu / podzespotu
wykonywanego na produkeji
K1 rozumie 'konieAc'zn'os'c" przefiﬁiqbiorczoéci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K3 rozwlqa w §9b1e przek'oname o konlec'znosm'przygotowanla i posiadania kompletnej dokumentacji
technicznej i stosownia w tym zakresie okre§lonych procedur
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wiasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 Dobrzanski, Rysunek techniczny maszynowy - T. , Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2009
2 Igor Rydzanicz , Zapis konstrukcji : podstawy. Wroctaw : Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej , 2000
3 I. Rydzanicz, Zapis konstrukcji-zadania, Wroctaw : Wydawnictwo Politechniki Wroctawskiej , 1991
Uzupehiajaca
1 Rysunek techniczny dla mechanikéw- T. Lewandowski




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

AutoCad

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|IT Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium Laboratorium

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zasad rysunku 2D i zapisu konstrukcji. Poznanie podstaw cyklu tworzenia rysunkowej dokumentacji wyrobu i zespotéw

maszynowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

brak

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
W2 ma podstawowa wiedzg w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K W16 K W22
W3
Umiejetnosci
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-
komunikacyjnych
U2 posifad.a‘ ellem.entar.nf.: umiejetnoscei w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia K U02 K U23
grafiki inzynierskiej - -
U3 potrafi przygotowac kompletna dokumentacj¢ techniczng konkretnego zespotu / podzespotu
wykonywanego na produkcji
Kompetencje spoteczne
K1 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole K K01 K K05
rozwija w sobie przekonanie o koniecznos$ci przygotowania i posiadania kompletne;j
K3 . . . . . .
dokumentacji technicznej i stosownia w tym zakresie okreslonych procedur




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C P

Tworzenie warstw i rodzajow linii 4 4
Wspotrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 4
Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 4 4
Tworzenie blokoéw i korzystanie z bibliotek obiektow 3 3 8
Wydruk i eksport do innych aplikacji 7

RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE

Liczba godzin
Temat £
W C P

Tworzenie warstw i rodzajow linii 3 3
Wspotrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 3 3
Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 2 2
Tworzenie blokow i korzystanie z bibliotek obiektow 1 1 5
Wydruk i eksport do innych aplikacji

RAZEM 9 9

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ i
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej

]
O
O

W3
Ul potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 posiada elementarne umiejgtnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U3 potrafi przygotowac komple?.tllq dokumentacj¢ techniczng konkretnego zespotu / podzespotu
wykonywanego na produkcji
K1 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inZyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za prace wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
ij bi k ie o koni Sci t ia i posiadania kompletnej dok tacji
K3 Tozwija w sobie przekonanie o koniecznosci przygotowania i posiadania kompletnej dokumentacyi
technicznej i stosownia w tym zakresie okreslonych procedur
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 S)
LITERATURA
Podstawowa
1 Andrzej Pikon, AutoCAD 2020: PL Gliwice : "Helion", 2019
Uzupelniajaca

1 Babiuch M., AutoCAD 2007 i 2007 PL. Cwiczenia praktyczne. Wydawnictwo Helion, Gliwice, 2007

2 Andrzej Pikon. AutoCAD 2017 PL. Pierwsze kroki. "Helion" , 2016




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Programy 3D

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Praktyczny

Nie dotyczy

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy

Polski

Forma zaliczenia

Semestr|ITT

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium Laboratorium

projekt 15 projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest opanowanie projektowania wyrobow obejmujacego takze symulacje , obliczenia MES i zarzadzania ich
dokumentacjg.Przedmiot realizowany w oparciu o program INVENTOR

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Grafika inzynierska i AutoCad

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K_Wi16 K_W22
W3
Umiejetnosci

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-

komunikacyjnych
Uz posiada elementarne umiejgtnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia KaU02RKaU23

grafiki inzynierskiej
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczos$ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole LSO L i

K3




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C P
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 4 4
Wspotrzgdne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 4
Tworzenie elementow brylowych poprzez operacje obrotu profili wzgledem osi oraz oméwienie operacji
modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementow montazowych tj. otwory 4 4
gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w zespole, 3 3 8
wykrywanie kolizji migdzy elementami.
Symulacje obcigzen i obliczenia wytrzymatosciowe 7
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 2
W C P
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 3 3
Wspotrzedne wzglgdne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 3 3
Tworzenie elementow brylowych poprzez operacj¢ obrotu profili wzglgdem osi oraz omowienie operacji
modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementow montazowych tj. otwory 2 2
gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w zespole, 1 1 5
wykrywanie kolizji migdzy elementami.
Symulacje obciazen i obliczenia wytrzymatosciowe 4
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ aa
Kod Opis Prace Projekty Akty.w nlosc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
W1 posiada specjalistyczna wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci ]
w2 ma podstawowa wiedze w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
w3 O O O
1 potrafi przygotowaé¢ dokumentacje oraz prezentacje ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania
U inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
2 posiada elementarne umiejetno$ci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
U inzynierskiej
U3 O O O
Ki rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 P. Pluciennik, Projektowanie elementow maszyn z wykorzystaniem programu Autodesk Inventor,

2 Andrzej Jaskulski , Autodesk Inventor Professional 2018PL/2018+/Fusion 360 : metodyka projektowania

Uzupekniajaca

1 K. Kapias. Inventor . Paktyczne rozwiazania Helion 2016




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Wytrzymalo§¢ Materialow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢

Nie dotyczy

Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr |11 Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium, 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wiasna studenta 70 Praca wiasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Rozumienie i stosowanie podstawowych poje¢ z mechaniki i wytrzymato$ci materiatow. Umiejetno$¢ rozwiazywania podstawowych zadan z

przedmiotu.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Zaliczenie analizy matemetycznej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak rowniez
W1 . . . .

stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru

K_Wo09
W2
w3
Umiejetnosci

Ul potrafi wykorzysta¢ specjalistyczna wiedzg¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z

wybrang specjalnoscia
U2 ma umiejetnosé samoksztatcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod 1 narzedzi stuzacych do rozwigzywania K_U01 K _U03 K _U18 K_U21
U3 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé

wiasciwe metody i narzedzia
Ua potrafi obliczy¢ proste i ztozone stany naprezenia i odksztatcenia, okresli¢ naprezenia

dopuszczalne i miejsca ich wystepowania, stosuje hipotezy wytgzeniowe

Kompetencje spoleczne

K1 ma $§wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w

dyscyplinie automatyka i robotyka

K K02 K K04 K_KO05

K3 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K4 okresla rolg¢ wspotcynnika bezpieczenstwa konstrukcji jako miar¢ zaufania uzytkownikow do

konstruktorow




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

Elementy rachunku wektorowego w mechanice. Pojecia podstawowe z mechaniki: stopnie swobody i
wigzy ciala statego. Podstawowe zasady mechaniki.

Ptaski i przestrzenny uktad sit- warunki rownowagi, rownania rownowagi i ich rozwigzywanie. Podstawy
redukcji uktadu sit. Analiza statyczna belek i kratownic. Tarcie $lizgowe i toczne.

Dynamika punktu i ciata sztywnego. Zasady zachowania pedu i energii. Rodwnania ruch punktu
materialnego i ciala sztywnego. Ruch zlozony

Elementy teorii stanu naprezenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozciaganie, Sciskanie,
zginanie, $cinanie i skrecanie. Naprezenia dopuszczalne.

15

Analityczne metody obliczania ugigcia belek. Wyboczenie pretow. Uktady statycznie niewyznaczalne.

RAZEM

15

15

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

Elementy rachunku wektorowego w mechanice. Pojecia podstawowe z mechaniki: stopnie swobody i
wigzy ciala statego. Podstawowe zasady mechaniki.

Ptaski i przestrzenny uktad sit- warunki rownowagi, rownania rownowagi i ich rozwigzywanie. Podstawy
redukcji uktadu sit. Analiza statyczna belek i kratownic. Tarcie $lizgowe i toczne.

Dynamika punktu i ciata sztywnego. Zasady zachowania pedu i energii. Rodwnania ruch punktu
materialnego i ciala sztywnego. Ruch zlozony

Elementy teorii stanu naprezenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozciaganie, Sciskanie,
zginanie, $cinanie i skrecanie. Naprezenia dopuszczalne.

Analityczne metody obliczania ugigcia belek. Wyboczenie pretow. Uktady statycznie niewyznaczalne.

RAZEM

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Kod [Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

AKktywnosé
na zajeciach

Waga w werfikacji efektow ksztalcenia

70%

20%

10%

ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukeji machanicznych, jak rowniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru

W1

]

O

w2

W3

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczna wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwiazanych z wybrana
specjalnoscia

U1

U2 ma umiej¢tnosé samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
U3 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wlasciwe metody i
narze¢dzia

potrafi obliczy¢ proste i zlozone stany napr¢zenia i odksztatcenia, okresli¢ napr¢zenia dopuszczalne i
miejsca ich wystgpowania, stosuje hipotezy wytgzeniowe

U4

ma $wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wpltywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K1

rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie

K2

automatyka i robotyka

rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie

K3

automatyka i robotyka

okresla role wspotcynnika bezpieczenstwa konstrukeji jako miar¢ zaufania uzytkownikoéw do

K4

konstruktorow




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30 18
Praca wiasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Woszcez R., Mechanika i wytrzymato$¢ materiatow, AGH, 2004

Konarzewski Z., Mechanika i wytrzymalo$¢ materialow, WNT, 1997

Uzupehiajaca

Misiak J., Mechanika techniczna, statyka i wytrzymato$¢ materiatow, t.1, WNT, Warszawa, 2006.

Misiak J.: Mechanika techniczna, kinematyka i dynamika, t.2, WNT, Warszawa, 1999.

Niziot J. Metodyka rozwiazywania zadan z mechaniki, WNT, Warszawa 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOCOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Elektronika i elektrotechnika

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|(I Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98

Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie podstaw elektrotechniki i elektroniki w zakresie umozliwiajagcym zrozumienie zasad dziatania uktadow urzadzen elektrycznych i
elektronicznych w automatyce.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

zaliczenie fizyki

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych

W1 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdng do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego K_W07 K_W16
W2 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalno$ci
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 potrafi dobierac i stosowa¢ podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy K U01 K_U08 K_U09
prostych uktadow elektronicznych
Us potrafi wykonywac¢ obliczenia ruchowe warto$ci pradow i napie¢, okresla¢ mozliwo$¢ i
parametry cze$ci i podzespotow zamiennych
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wpltywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozum.ie koniecznoéé pr%efis-iqb?orcz9sici i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje K_K02 K_K05
zgodnie z zasadami etyki inZynierskiej
K3 rozumie konieczno$¢ zapewnienia parametrow pracy maszyn i urzadzen zgodnych z

dokumentacja techniczna




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zrodta energii, energia, moc 3 6
Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu statego. Prad zmienny i przemienny. 3 6
Elementy bierne uktadoéw elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 3 6
Budowa i wlasnosci ztacza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa ztacza p- n. Diody prostownicze, 3 6
Zenera, pojemnosciowe, tunelowe, Schottky’ ego i laserowe.
Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 3 6
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C L/P
Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, zrodta energii, energia, moc 1 4
Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu statego. Prad zmienny i przemienny. 2 4
Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 2 4
Budowa i wlasnosci ztacza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa ztacza p- n. Diody prostownicze, 2 )
Zenera, pojemno$ciowe, tunelowe, Schottky’ ego i laserowe.
Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 4
RAZEM 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ .
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych /] ] /]
W1 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodoéw
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
w2 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
potrafi dobierac i stosowa¢ podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
2 uktadéw elektronicznych
U3 potrafi wykonywac¢ obliczenia ruchowe wartosci pradow i napig¢, okresla¢ mozliwo$¢ i parametry
czg$ci i podzespotow zamiennych
Ki ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
K2 zasadami etyki inzynierskiej
K3 rozumie konieczno$¢ zapewnienia parametrow pracy maszyn i urzadzen zgodnych z dokumentacja
techniczna
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1 Horowitz P.; Hill W.: Sztuka elektroniki, WKikL, Warszawa, 2006

2 Przezdziecki, F.; Laboratorium elektrotechniki i elektroniki, PWN, Warszawa, 1978

Uzupelniajaca

1 Hempowicz P.; Elektrotechnika i elektronika dla nieelektrykow, WN-T, Warszawa, 2009

2 Tietze U.: Uklady potprzewodnikowe, WN-T, Warszawa, 1997




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Podstawy miernictwa elektrycznego

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Nie dotyczy

Modut ksztalcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|11 Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wiasna studenta 70 Praca wiasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien podstawowych pomiaréw wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych metodami elektrycznymi

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs fizyki
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza
w1 ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do
pomiaru wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych K W08 K W16
w2 posiada specjalistyczng wiedzg¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Umiejetnosci
potrafi: (1) wykonaé¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowaé
U1 otrzymane wyniki pomiaréw, (3) okresli¢ btedy i niepewnos$ci pomiardwinterpretacji, a
takze wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
U2 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle K U10 K U20 K U21
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania
U3 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowac
wiasciwe metody i narzedzia
Kompetencje spoleczne
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
K1 . M . . . ..
robotyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych
K3 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje K_K03 K_K05
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej
K3 ma $wiadomos¢ koniecznosci odpowiedzialnego prowadzenia pomiaréw i waznosci

wynikow.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
\u4 C L /P
Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 3 2
Pomiary napig¢ i pradow statych, zmiennych i przemiennych. 4 4
Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 3 4
Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 1 2
Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi 4 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
\u4 C L /P
Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 2 1
Pomiary napig¢ i pradow statych, zmiennych i przemiennych. 2 2
Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 2 3
Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 1 1
Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi
RAZEM 9 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
W1 . o A
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
W2 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkoéci elektrycznych, (2) opracowaé otrzymane
Ul wyniki pomiaréw, (3) okresli¢ bledy i niepewno$ci pomiaroéwinterpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i
formutowac opinie
U2 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle O
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzgdzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U3 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzedzia
K1 ma $wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki
oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych
K2 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz post¢puje zgodnie z O
zasadami etyki inzynierskiej
K3 ma $wiadomo$¢ koniecznosci odpowiedzialnego prowadzenia pomiaréw i waznosci wynikow. O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wiasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

1 Chwaleba A.: Metrologia elektryczna, WN-T, Warszawa, 2010

2 Piotrowski J.; Podstawy miernictwa, WN-T, Warszawa, 2002

Uzupehiajaca

1 Parchanski, J.; Miernictwo elektryczne i elektroniczne, WSiP, Warszawa, 2007

2 Nawrocki W.; Rozproszone systemy pomiarowe, WKil., Warszawa, 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Technika mikroprocesorowa

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Nie dotyczy

Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr|I11 Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad| 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien zastosowania techniki cyfrowej i mikroprocesorowej w uktadach automatyki.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

zasady fizyki

EFEKTY KSZTAYL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systeméw operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu
w2 posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i K W05 K_W17
robotyki
W3
UmiejetnoSci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formulowac opinie
vz potrafi prlojel‘<t0yvaé proste ukhfldy cyfrowe oraz skonfigurowaé sprzet komputerowy i K U0l K U07 K U08
urzadzenia sieci komputerowej - - -
potrafi dobierac i stosowa¢ podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy
u3 . .
prostych uktadow elektronicznych
U4 potrafi wskaza¢ cechy uktadow i podzespotow cyfrowych, okresli¢ ich sposob dziatania
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie ukladéw automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie K K02 K K03
K2 nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztafcania si¢ zaréwno na - -
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki
K3 posiada $wiadomo$¢ stopnia skomplikowania zaawansowanych uktadow cyfrowych




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 4 2
Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych struktur 5 3
logicznych.
Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 2 2
Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programow. Programowanie uktadow ) 6
mikroprocesorowych
Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesoréw sygnatowych. 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
\\4 C L /P
Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 2 2
Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych struktur 3 )
logicznych.
Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 1 2
Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programow. Programowanie uktadow ) )
mikroprocesorowych
Budowa magistrali szeregowych i réwnolegtych. Architektura procesoréw sygnalowych. 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ .
Kod |Opis Prace Projekty Akty'wn.ﬂsc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
. . . . . ] . L] L] L]
Wi ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w j¢zykach niskiego i wysokiego poziomu
w2 posiada wiedzg¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki
w3 O O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
U2 potrafi projektowac proste uklady cyfrowe oraz skonfigurowaé sprz¢t komputerowy i urzadzenia sieci
komputerowej
U3 potrafi dobiera¢ i stosowa¢ podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
U4 potrafi wskazaé¢ cechy uktaddéw i podzespotow cyfrowych, okresli¢ ich sposob dziatania 0
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w ]
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma §wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie ukladéw automatyki i robotyki oraz O]
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwo$ci dalszego doksztalcania si¢ zardwno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K3 posiada $wiadomos$¢ stopnia skomplikowania zaawansowanych uktadow cyfrowych O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

Gajewski P., Turczyn J.: Cyfrowe uktady scalone CMOS. WKL, Warszawa 1990

Galka P., Gatka P.: Podstawy programowania mikrokontrolera 8051. Warszawa : PWN , 2007

Uzupehiajaca

Bogacz R..Technika cyfrowa i mikroprocesorowa w éwiczeniach laboratoryjnych, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej , Gliwice,
2011

Traczyk W.; Uklady cyfrowe : podstawy teoretyczne i metody syntez, WNT, Warszawa, 1982




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GtOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Podstawy regulacji automatycznej

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|TTT Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt Projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z podstawowymi technikami projektowania uktadow regulacji automatycznej. Uksztattowanie wérod studentow
wskaznikow jakosci regulacji. Pozyskanie umiejetnosci doboru regulatorow oraz metod ich strojenia.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Analiza i modelowanie systemow, Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych, Metody numeryczne

EFEKTY KSZTAYL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 Rozumie potrzebg¢ opisu matematycznego uktadéw automatyki oraz projektowania uktadow
regulacji na podstawie postawionych kryteriow jakosciowych.
W2 Ma .og(.)lnq wiedzg dotyczaca regulatorow liniowych, w tym regulatorow PID oraz metod ich K W03 K W10
strojenia - -
w3 Posiada elementarng wiedz¢ w zakresie projektowania uktadow regulacji automatycznej w
dziedzinie czgstotliwosci
Umiejetnosci
U1 Posiada umieje¢tnosé modelowania uktadéw dynamicznych
U2 Potrafi wykorzysta¢ nowoczesne narz¢dzia do projektowania uktadéw regulacji automatyczne;j
K U12 K_U16
U3 Posiada umiejetnosci projektowania oraz oceny jakosci pracy uktadow regulacji automatyczne;j
Kompetencje spoleczne
K1 Potrafi pracowa¢ w zespole nad ztozonym zadaniem projektowania uktadu regulacji
automatycznej
K _Ko01
K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Modelowanie matematyczne uktadéw dynamicznych, schematy strukturalne

Transmitancja operatorowa uktadéw automatyki. Linearyzacja

Transmitancja uchybowa. Uchyb w stanie ustalonym

Podstawowe wskazniki jakosci regulacji. Kompensatory op6zniajace i wyprzedzajace fazg

FG [N I O N TN P

Regulator PID. Metody strojenia: metoda odpowiedzi skokowej, metoda Zieglera-Nicholsa, metoda
analityczna

Projektowanie uktadow regulacji w dziedzinie czgstotliwosci, metoda linii pierwiastkowych

Stabilno$¢ uktadow regulacji automatycznej

Srodowisko MATLAB-Simulink

Schematy blokowe

Modelowanie uktadéow dynamicznych w srodowisku MATLAB/Simulink

Analiza podstawowych cztonéw dynamicznych

Projektowanie uktadow regulacji metoda analityczng

Analiza uchybu regulacji w stanie ustalonym. Dobor struktury regulatora

Projektowanie uktadow regulacji metoda linii pierwiatkowych

Strojenie regulatora PID

Zastosowanie narzgdzia SISO TOOL do projektowania uktadow regulacji

RAZEM

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Modelowanie matematyczne uktadéw dynamicznych, schematy strukturalne

Transmitancja operatorowa uktadéw automatyki. Linearyzacja

Transmitancja uchybowa. Uchyb w stanie ustalonym

Podstawowe wskazniki jakosci regulacji. Kompensatory opo6zniajace i wyprzedzajace fazg

Regulator PID. Metody strojenia: metoda odpowiedzi skokowej, metoda Zieglera-Nicholsa, metoda
analityczna

Projektowanie uktadow regulacji w dziedzinie czgstotliwosci, metoda linii pierwiastkowych

Stabilno$¢ uktadow regulacji automatycznej

Srodowisko MATLAB-Simulink

Schematy blokowe

Modelowanie uktadéow dynamicznych w srodowisku MATLAB/Simulink

Analiza podstawowych cztonéw dynamicznych

Projektowanie uktadow regulacji metoda analityczng

Analiza uchybu regulacji w stanie ustalonym. Dobor struktury regulatora

Projektowanie uktadow regulacji metoda linii pierwiatkowych

Strojenie regulatora PID

Zastosowanie narzgdzia SISO TOOL do projektowania uktadow regulacji

RAZEM

18




WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA

Egzamin/ L,
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 50% 30% 20%
Wi Rozumie potrzebg opisu matematycznego uktadow automatyki oraz projektowania uktadow regulacji na
podstawie postawionych kryteriéw jakosciowych.
v
W2 Ma og6lng wiedzg dotyczaca regulatoréw liniowych, w tym regulatoréw PID oraz metod ich strojenia [/
Posiada elementarng wiedzg w zakresie projektowania uktadéw regulacji automatycznej w dziedzinie
w3 czestotliwosei
U1l Posiada umiej¢tnos¢ modelowania uktadow dynamicznych
U2 Potrafi wykorzysta¢ nowoczesne narz¢dzia do projektowania uktadow regulacji automatycznej
U3 Posiada umiejgtnosci projektowania oraz oceny jakosci pracy uktadow regulacji automatycznej
K1 Potrafi pracowa¢ w zespole nad ztozonym zadaniem projektowania uktadu regulacji automatycznej N
K2
K3
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 Kowal J. Podstawy automatyki. Krakow : AGH. Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne , 2006
2 Kaczorek T., Dzielinski A., Dabrowski W., Lopatka R., Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa, 2006
3 Brzdzka J., Dorobczynski L., Matlab: srodowisko obliczen naukowo-technicznych, Warszawa : "Mikom" , 2008
Uzupelniajaca
| Astrom S, Murray R., Feedback systems: An introduction for scientists and enginners, Princetown University Press, Princetown and
Oxford, 2010 - online
2 Dorf R., Bishop R., Modern control systems, Prentice Hall, New Jersey, 2011
3 Nice N., Control systems engineering, Wiley, New Jersey, 2011




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(modutu) Podstawy robotyki
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyezy
Modut ksztalcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr |11 Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta, 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Celem jest zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami opisu polozenia i orientacji bryt sztywnych, kinematyki i dynamiki
manipulatoréw stanowigcych obiekt sterowania, planowania i sterowania ruchem.W ramach wyktadow przedstawiane sa rowniez zagadnienia
zwigzane ze sterowaniem pod katem zastosowan przemystowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Ma wiedze w zakresie matematyki, niezbgdna do formutowania i rozwiazywania zadaf wystgpujacych w automatyce i robotyce, podstawowa
wiedzg z zakresu mechaniki, wytrzymatosci materiatow.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczna oraz dzialan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwoddéw
elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiazywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca
kinematyke i dynamike.

W1

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych K_W18 K_W19
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdng do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego

ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,
elektryczno$ci i magnetyzmu oraz fizyki ciata stalego, wlaczajac wiedzg konieczna do
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystgpujacych w uktadach regulacji
automatycznej

W3

Umiejetnosci

Potrafi okresli¢ i opisa¢ potozenia robotow w przestrzeni zewnetrznej, utworzy¢ analityczny
U1 opis kinematyki i przestrzeni roboczych robotoéw i zaprojektowa¢ algorytmy zadania
prostego i odwrotnego.

02 Posiada umiejetno$ci programowania robotow przemystowych
U3 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z I o

wybrang specjalnoscia
U4 potrafi przygotowac program dla robota do konkretnego zadania manipulacyjnego zgodnie z

wymogami pracodawcy i dokumentacja techniczna.

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik
K2 S . . . s .

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K K01 K_K02 K_K04

K3 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwiazanych z osiagnigciami techniki w

dyscyplinie automatyka i robotyka

K4 ma $wiadomos$¢ ograniczen dla zastosowan robotyki w kontekscie autonomiczno$ci




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

automatyka i robotyka

K4

ma $wiadomos$¢ ograniczen dla zastosowan robotyki w kontekscie autonomicznoscei

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W L P
Pojgcia podstawowe zwigzane z robotyka 2 2 2
Przestrzenie manipulatorow 2 2 2
Chwytaki stosowane w robotyce 2 2 2
Postacie jednorodne przeksztatcen podstawowych 2 2 2
Zadanie proste mamipulatorow 2 2 2
Zadanie odwrotne manipulatorow 2 2 2
Roéwnania dynamiki manipulatorow 1 1 1
Modelowanie robotow 1 1 1
Uktady zewngtrzne stosowane w robotyce 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 8
W C P
Pojecia podstawowe zwiazane z robotyka 1 1 1
Przestrzenie manipulatorow 1 1 1
Chwytaki stosowane w robotyce 1 1 1
Postacie jednorodne przeksztatcen podstawowych 1 1 1
Zadanie proste mamipulatorow 1 1 1
Zadanie odwrotne manipulatorow 1 1 1
Roéwnania dynamiki manipulatorow 1 1 1
Modelowanie robotow 1 1 1
Uktady zewngtrzne stosowane w robotyce 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
‘Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
T WICUZy Z ZaKTCS U AT Rty KT, DT T ATz T eIy CZ T, aTECOTG IO W, TICTOTy
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
Wi rozwiazywanie probleméw, takich jak: (1) analiza i synteza ukladéw dynamicznych, (2) analizy wynikow O O
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiazywania zadan
mechaniki ogélnej, obejmujaca kinematyke i dynamike.
ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach, | [
w2 prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego
ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznoscei i O O
w3 magnetyzmu oraz fizyki ciala stalego, wlaczajac wiedzg¢ konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w ukfadach regulacji automatycznej
Ul Potrafi okresli¢ i opisa¢ polozenia robotow w przestrzeni zewngtrznej, utworzy¢ analityczny opis
kinematyki i przestrzeni roboczych robotdéw i zaprojektowac algorytmy zadania prostego i odwrotnego.
U2 Posiada umiejetnosci programowania robotow przemystowych D D
U3 potr.'.aﬁ w;fk.orzystaé specjalistyczng wiedzg¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z wybrana O
specjalnoscia
U4 potrafi przyg.otowac progr.a\m dla r.0b01a do konkretnego zadania manipulacyjnego zgodnie z wymogami O
pracodawcy i dokumentacja techniczna.
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O O
K2 ma $§wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w O O
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie D O
O




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zajeé dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Buratowski T.: Podstawy Robotyki, Uczelniane Wydawnictwa naukowo-Dydaktyczne AGH, Krakdw, 2006.

Craig J. J.: Wprowadzenie do robotyki, WNT, Warszawa, 1993.

Uzupelniajaca

Morecki A.: Podstawy robotyki, WNT, Warszawa, 2000




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

BAY

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Systemy czasu rzeczywistego w automatyce i robotyce

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr(TTT Forma zaliczenia| Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wiasna studenta 45 Praca wiasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie studenta z podstawami projektowania i programowania systemow czasu rzeczywistego w automatyce i

robotyce, w systemach produkcyjnych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Programowanie strukturalne, programowanie obiektowe, systemy operacyjne, sterowniki PLC

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma podstawowg wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w j¢zykach niskiego i wysokiego poziomu w zakresie komputerowych
systemow automatyki

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych
zastosowan maszyn elektrycznych, (3) programowych narz¢dzi inzynierskich
umozliwiajacych weryfikacje funkcjonowania uktadow sterowania

w2

w3 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

K_W05 K_W12 K_W16

Umiejetnosci

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacjg ustng dotyczaca realizacji stawianego
zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-
komunikacyjnych

U1

potrafi zaprojektowaé prosty uklad sterowania z zastosowaniem programowalnych
sterownikow logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i
jezykow umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu
funkcjonowania prostego uktadu sterowania.

U2

potrafi zinterpretowa¢ funkcjonowanie systemu czasu rzeczywistego po katem realizacji
zadanych funkcji oraz wskaza¢ typy i rodzaje zadan w systemie, jak rowniez okre$li¢
objawy nieprawidlowej pracy systemu i zagrozenia z tego wynikajace

U3

K _U02 K Ul4 K_U18

Kompetencje spoleczne

$wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w

K1
zespole

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z
wybrang specjalnoscia

K_KO01

okresla granicg zaufania zespotow ludzkich do systemow informatyczych




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat S
W C L /P
System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu automatyki, ! !
typu real_time
Wielozadaniowe, wspotbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspolbieznych zadan, 4 4
synchronizacja zadan
Problem szeregowania zadaf w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 4 4
zadan, inwersja prirytetow
Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp.. 3 3
Programowanie sterownikéw PLC 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat S
W C L /P
System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu automatyki, ! !
typu real_time
Wielozadaniowe, wspotbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 2 2
synchroniacja zadan
Problem szeregowania zadaf w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 2 2
zadan, inwersja priorytetow
Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp. 2 2
Programowanie sterownikéw PLC 2 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ x
Kod |Opis Prace Projekty Akty‘wn‘usc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma podstawowg wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz 4} 4] L
W1 programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu w zakresie komputerowych systemow
automatyki
ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
W2 sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacjg
funkcjonowania uktadow sterowania
W3 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Ul potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
v v
potrafi zaprojektowac prosty uklad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow u
U2 logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykéw umozliwiajacych opis
funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego ukladu sterowania.
potrafi zinterpretowa¢ funkcjonowanie systemu czasu rzeczywistego po katem realizacji zadanych O
U3 funkcji oraz wskaza¢ typy i rodzaje zadan w systemie, jak rowniez okre$li¢ objawy nieprawidlowej
pracy systemu i zagrozenia z tego wynikajace
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
K3 okresla granicg zaufania zespotdéw ludzkich do systemow informatyczych O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zajg¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30 18
2 Praca wiasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa
1 Majdzik. P. :Programowanie wspolbiezne. Systemy czasu rzeczywistego, Helion, Gliwice, 2013

2 Satat R., Korpysz K., Obstawski P. :Wstgp do programowania sterownikow PLC, Helion, Gliwice, 2009

Uzupelniajaca

1 Honczarenko, J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 2010.

2 Krzysztof Sacha. Systemy czasu rzeczywistego




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Komputerowe wspomaganie prac inzynierskich

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Forma zaliczenia

Semestr|V

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wiasna studenta 5 Praca wiasna studenta 17
Razem 35 Razem 35

ECTS 1 ECTS 1

CEL PRZEDMIOTU

Umiejetnos¢ prawidlowego tworzenia i odczytywania rysunku technicznego. Zasady przygotowania dokumentacji technicznej. Opracowanie
dokumentacji technicznej zadanego detalu z wykorzystniem technologii CAD

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I

KOMPETENCIJI

kurs grafiki inzynierskiej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie projektowania konstrukeji, obejmujaca grafike
inzynierska (w tym zapis konstrukcji), zna metody i narz¢dzia komputerowego wspomagania

wi projektowania i wytwarzania oraz zasady eksploatacji konstruowanych obiektow w cyklu

zycia urzadzen, obiektow i systemow technicznych

K W16 K_W18 K W22

w2 Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD/CAM zna podstawy grafiki inzynierskiej.

Potrafi stosowac¢ ta wiedze w praktyce inzynierskiej
W3

Umiejetnosci

Ul Potrafi skorzysta¢ z komputerowego wspomagania do rozwigzywania zadan technicznych

stosujac w praktyce systemy baz danych
Uz Posiada ‘elementfn"ne:- ul’?lle_]Q'tn'OSCI w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD/CAM i K U02 K UI$ K U20 K U23

tworzenia grafiki inzynierskiej - - - -
Us potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z

wybrang specjalnoscia

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

ma $§wiadomo$¢ waznosci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki
K2 . . - A K_K01 K K03 K_KO05

zawodowej i poszanowania roznorodnosci pogladéw i kultur - - -
K3 rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwiazanych z osiagnigciami techniki w

dyscyplinie automatyka i robotyka




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L
Rozwdj narzgdzi komputerowych 2 2
Korzys$ci wspomagania komputerowego 2 2
Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny 2 2
Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicOw na plaszczyznie 2 2
Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania 2 2
Wiezy geometryczne 2 2
Naktadanie wigzow wymiarowych i wymiarowanie szkicu 1 1
Kopiowanie elementéw, tworzenie odbi¢ lustrzanych 1 1
Przygotowanie dokuemntacji technicznej dla wybranego detalu. (P) 1 1
RAZEM 0 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L
Rozwdj narzgdzi komputerowych 1 1
Korzysci wspomagania komputerowego 1 1
Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny 1 1
Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicOw na plaszczyznie 1 1
Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania 1 1
Wiezy geometryczne 1 1
Naktadanie wigzow wymiarowych i wymiarowanie szkicu 1 1
Kopiowanie elementéw, tworzenie odbi¢ lustrzanych 1 1
Przygotowanie dokuemntacji technicznej dla wybranego detalu. (P) 1 1
RAZEM 0 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ aa
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w nf)sc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie projektowania konstrukcji, obejmujaca grafike inzynierska (w tym [£2] [ 5]
zapis konstrukcji), zna metody i narz¢dzia komputerowego wspomagania projektowania i wytwarzania
W2 Ma podstawowa wiedze w zakresie technik CAD/CAM zna podstawy grafiki inzynierskiej. Potrafi O O
stosowac tag wiedze w praktyce inzynierskiej
w3 O O O
Ul Potrafi skorzysta¢ z komputerowego wspomagania do rozwigzywania zadan technicznych stosujac w O O
praktyce systemy baz danych
2 Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD/CAM i tworzenia [l [l
U grafiki inzynierskiej
U3 potrszi W)fkf)rzystaé specjalistyczng wiedze do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang O
specjalnos$cia
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O |
K2 ma $wiadomo$¢ waznosci zachowania w sposob profesjonalny, przestrzegania zasad etyki zawodowej i| [ O
poszanowania roznorodnosci pogladow i kultur
K3 rozumie potr.zebq jasnego formutowania informacji zwiazanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie 0 0
automatyka i robotyka
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 5 17
Suma 35 35
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa
| B. Wysoglad , Wybrane zagadnienia komputerowego wspomagania projektowania , Raciborz : Wydawnictwo Panstwowej

Wyzszej Szkolty Zawodowej , 2018

2 A. Jaskulski, Autodesk Inventor 2020 PL/2020 : podstawy metodyki projektowania : wersja polska i angielska

Uzupelniajaca

1 Andrzej Jaskulski ,,Autodesk Inventor Professional 2014PL /2014+. Fusion/Fusion 360", Wydawnictwo Naukowe PWN, 2013




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sterowniki przemyslowe

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|IIT Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad| 15 Wyktad| 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium, 30 Laboratorium 18

Inna forma projekt! Inna forma projekt!

Razem 45 Razem 27

Praca wtasna studenta 80 Praca wtlasna studenta 98
Razem! 125 Razem! 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos$¢ budowy i zasady dziatania sterownikéw PLC. Znajomos$¢ podstawowych jezykéw programowania. Znajomos$¢ urzadzen
peryferyjnych dla uktadow PLC.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykow programowania.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) energoelektronicznych uktadow napedowych -(3)
programowych narzgdzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje funkcjonowania
uktadéw sterowania

w2

ma uporzadkowang wiedzg ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole

W3

posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i
robotyki

K_WI18 K_WI19

Umiejetnosci

U1

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego
zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-
komunikacyjnych

U2

potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych
sterownikow logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktur i jezykow
umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu
funkcjonowania prostego uktadu sterowania.

u3

potrafi projektowac proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ , czujniki
pomiarowe i urzadzenia wykonawcze

K_U01

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za prac¢ wiasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

K2

ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznos$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety
stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

K_KO01 K_K03 K_K06




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat 7
W C L
Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 4
Jezyki programowania PLC 2 4
Budowa sterownikow PLC 2 4
Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 2 4
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 4
Sensory dla uktadow PLC 2 4
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Operacje matematyczne w sterowniku PLC 1 2
Systemy SCADA 1 2
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat ,g
W C L
Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 1 2
Jezyki programowania PLC 1 2
Budowa sterownikow PLC 1 2
Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 1 2
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 1 2
Sensory dla uktadow PLC 1 2
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Operacje matematyczne w sterowniku PLC 1 2
Systemy SCADA 1 2
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ @
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
LI |4} LI
ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
Wi wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) energoelektronicznych uktadow napgdowych (3) programowych
narzgdzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacj¢ funkcjonowania uktadow sterowania
w2 ma uporzadkowang wiedzg ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci U ]
przemystowych, znajac ich systematykg, stosowane standardy oraz symbole
O O
W3 posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki
ul potrafi przygotowa¢ dokumentacjg¢ oraz prezentacjg ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania O O
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-komunikacyjnych
potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow a a
U2 logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktur i jezykéw umozliwiajacych opis
funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania.
U3 potrafi projektowaé proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ , czujniki pomiarowe i O O
urzadzenia wykonawcze
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole O O
ma $wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki
oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
K2 . . . AR S i .
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o
wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
3 potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety stuzace O
K realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, Legionowo 2008
2 Legierski, T., Programowanie sterownikow PLC, Gliwice 1998
Uzupelniajaca
1 Kwasniewski J. 'Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania' Krakéw 1999 r.
2 Kasprzyk, Jerzy. Programowanie sterownikow przemystowych, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2006
3 Satat Robert, Wstep do programowania sterownikow PLC, Wydawnictwa Komunikacji i £ac , 2010




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Zaawansowane programowanie sterownikow przemystowych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18

Inna forma projekt Inna forma projekt

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykow programowania. Znajomos$¢ urzadzen
peryferyjnych dla uktadow PLC.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykOw programowania.

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania deykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikéw logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych
zastosowan maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich
umozliwiajacych werytikacj¢ funkcjonowania uktadow sterowania

w2

ma uporzadkowana wiedze ogdlna w zakresie urzadzen automatyki przemystowej i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole

W3

posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i
robotyki

K_W18 K W19

UmiejetnoSci

U1

potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-
komunikacyjnych

U2

potrafi zaprojektowaé prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych
sterownikéw logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i
jezykow umozliwiajacych opis funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu
funkcjonowania prostego uktadu sterowania.

[0K]

potrafi projektowaé proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobiera¢ regulatory i ich
parametry, czujniki pomiarowe i urzadzenia wykonawcze

K_U01

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K2

ma $wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarOwno na
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

K3

potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety
stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

K_K01 K_K03 K_K06




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
\i4 C L
Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 4
Jezyki programowania PLC 2 4
Budowa sterownikow PLC 2 4
Uktady zewngtrzne wspétpracujace z PLC 2 4
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 4
Sensory dla uktadow PLC 2 4
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Sterowanie wieloosiowe 1 2
Systemy SCADA 1 2
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
\i4 C L
Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 1 2
Jezyki programowania PLC 1 2
Budowa sterownikow PLC 1 2
Uktady zewngtrzne wspétpracujace z PLC 1 2
Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 1 2
Sensory dla uktadow PLC 1 2
Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 2
Sterowanie wieloosiowe 1 2
Systemy SCADA 2
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ aa
Kod ([Opis Prace Projekty Akty'w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg w zakresie zastosowania deykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania L L L
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
W1 sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
funkcjonowania uktadow sterowania
ma uporzadkowang wiedz¢ og6lna w zakresie urzadzen automatyki przemystowe; i sieci U O
w2 Lo
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole
(I (I
w3 posiada wiedze w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki
1 potrafi przygotowa¢ dokumentacje oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania O O
u inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow O O
U2 logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykow umozliwiajacych opis
funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania.
potrafi projektowac proste uktady cyfrowej regulacji automatycznej, dobierac regulatory i ich O O
U3 parametry, czujniki pomiarowe i urzadzenia wykonawcze
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole O O
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz O O
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K3 potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety stuzace O
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, Legionowo 2008

J. Kasprzyk.Programowanie sterownikow przemystowych . Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2006

Legierski, T., Programowanie sterownikow PLC, Gliwice 1998

Uzupelniajaca

Kwasniewski J. 'Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania' Krakow 1999 r.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

aASY

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Systemy SCADA

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|(I Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) - Projekt Inna forma (jaka) - Projekt
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 45 Praca wlasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z podstawami systemoéw SCADA na przyktadzie programu Wonderware Intouch
poznanie przez studentéw metod wizualizacji procesow przemystowych,
zapoznanie studentdw ze sposobami sprzg¢gania komunikacji mi¢dzy sterownikami a systemem SCADA.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Sieci komputerowe, Architektura komputeréw i systemy operacyjne, Programowanie obiektowe
podstawowa wiedza odnos$nie: systemow operacyjnych i sieci komputerowych, programowania w C++ i/lub w Javie

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Zna podstawowe wtasciwosci srodowiska Wonderware Intouch
W2 Posiada wiedz¢ podstawowych narzedzi sprz¢gania komunikacji pomig¢dzy systemem K Wi6
SCADA a sterownikami PLC i panelami HMI -
W3
Umiejetnosci
U1 Potrafi zaprojektowac i zaimplementowa¢ prosta wizualizacj¢ SCADA
U2 Potrafi dynamicznie wykorzysta¢ System SCADA do zdalnego monitorowania i K Ul8
oddziatywania na odlegte urzadzenia i uktady automatyki -
U3
Kompetencje spoleczne
K1 rozumie wpltyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczefistwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke
K K01 K_K02
K3 okresla wptyw zdalnych systemow nadzoru na organizacje¢ pracy dziatdow dyspozytorskich i
utrzymania ruchu




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
\\4 C L/P
Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 2
Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 2 2
Tworzenie skryptow w systemie SCADA 2 2
Genrowanie wykresow trendow biezacych i historycznych w systemie SCADA 2 2
Obstuga alarméw w systemie SCADA 2 2
Realizacja zaawansowanej wizualizacji w srodowisku Wonderware Intouch 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
W C L/P
Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 1 1
Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 1 1
Tworzenie skryptow w systemie SCADA 1 1
Genrowanie wykresow trendow biezacych i historycznych w systemie SCADA 1 1
Obstuga alarmow w systemie SCADA 1 1
Realizacja zaawansowanej wizualizacji w srodowisku Wonderware Intouch 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod  [opis e | Projy | Attt
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Zna podstawowe wlasciwosci Srodowiska Wonderware Intouch = ! =
w2 Posiada -wieQZq pod-stawowyc-h narzedzi sprzegania komunikacji pomigdzy systemem SCADA a
sterownikami PLC i panelami HMI
w3 U L 0]
Ul Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac¢ prosta wizualizacj¢ SCADA
U2 nggz?ei};z:;r::ﬁ? l\;vk};lgg;zzlsltzfn zi/;gm SCADA do zdalnego monitorowania i oddzialywania na
U3 [ O O
K1 rozumie wplyw dzialan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoleczenstwa 0]
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke 0
K3 ;)i(crﬁls'lla wplyw zdalnych systeméw nadzoru na organizacje pracy dziatow dyspozytorskich i utrzymania 0




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 30 18
Praca wilasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

Dzierzek K., Programowanie sterownikéw GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

WGLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Projektowanie paneli HMI

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$é|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) - Projekt Inna forma (jaka) - Projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z podstawami systemé6w HMI na przyktadzie programu EasyBuilder8000

poznanie przez studentdw metod implementacji systemow HMI,

zapoznanie studentow ze sposobami programowania paneli operatorskich.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Sieci komputerowe, Architektura komputerow i systemy operacyjne, Programowanie obiektowe podstawowa wiedza odnosnie: systemoéw
operacyjnych i sieci komputerowych, programowania w C++ i/lub w Javie

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna podstawowe wilasciwosci Srodowiska programistycznego Win CC flexible.
w2 P051'ada wiedz¢ podstawowych narzgdzi konstruowania HMI z zastosowaniem Win CC K Wi6

flexible. -
W3

Umiejetnosci

U1 Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprojektowa¢ panel HMI pod konkretne zadania z uwzglednieniem poziomu K UlS

percepcji operatora i bezpieczenstwa aplikacji -
U3

Kompetencje spoleczne
K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwdj cywilizacyjny spoleczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke
K_K01 K_K02

K3 rozumie konieczno$¢ uwzgledniania kontekstu poziomu uzytkownika przy projektowaniu

komunikacji cztowiek - maszyna




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C L /P
Omowienie struktury wyktadu Wprowadzenie 2 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 6 1
Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 4 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 2
Integracja aplikacji HMI z PLC 2 2
Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 2
Programowanie paneli operatorskich Weintek 4 2
Integracja systemoéw HMI z urzadzeniami zewngtrznymi 4 2
Realizacja zaawansowanego projektu HMI 4 2
RAZEM 30 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W C L /P
Omowienie struktury wyktadu Wprowadzenie 2 1
Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 2 1
Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 2 1
Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
Integracja aplikacji HMI z PLC 2 1
Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 1
Programowanie paneli operatorskich Weintek 2 1
Integracja systemoéw HMI z urzadzeniami zewnegtrznymi 2 1
Realizacja zaawansowanego projektu HMI 2 1
RAZEM 18 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L,
Kod OpiS Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
&4 ] K2
Wi Zna podstawowe wlasciwosci srodowiska programistycznego Win CC flexible.
w2 Posiada wiedz¢ podstawowych narzgdzi konstruowania HMI z zastosowaniem Win CC flexible.
w3 O O O
U1l Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprojektowa¢ panel HMI pod konkretne zadania z uwzglednieniem poziomu percepcji operatora
i bezpieczenstwa aplikacji
U3 O O O
K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoleczenstwa O
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke O
K3 rozum}e konieczno$¢ uwzgledniania kontekstu poziomu uzytkownika przy projektowaniu komunikacji |
czlowiek - maszyna
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Gtogow, 2011
2 Dzierzek K., Programowanie sterownikow GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007
3 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOELA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sensoryka

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia I stopnia

Profil studiéw

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé¢|Nie dotyczy
Modut ksztatcenia|Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 20 Praca wlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z budowa i zasada dziatania czujnikéw stosowanych w robotyce i automatyce.
Znajomos¢ torow pomiarowych dla wyzej wymienionych czujnikow oraz urzadzen gromadzacych dane z czujnikow.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

matematyka, fizyka, posiadanie podstawowych informacji zwigzanych z pomiarem wielkos$ci nieelektrycznych

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,
elektrycznosci i magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wiaczajac wiedze konieczng do

Wi zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystgpujacych w uktadach regulacji
automatycznej
ma elementarng wiedze o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do K W18 K_W19
w2 . . . .
pomiaru wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
W3 ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
UmiejetnoSci
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
U1 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-
komunikacyjnych
U2 potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowaé K U0l
otrzymane wyniki pomiarow, (3) okresli¢ btedy i niepewno$ci pomiaréw -
U3 potrafi wykorzysta¢ i wiasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy
modeli systemow, zaroOwno cyfrowych i analogowych
Kompetencje spoleczne
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w
K2 L . K_KO03
dyscyplinie automatyka i robotyka -
K3 potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okreslac priorytety

stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L
Realizacja pomiarow, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybéw, opracowanie wynikéw pomiaru 1 1
Kalibracja przyrzadéw pomiarowych 1 1
Czujniki temperatury 2 2
Czujniki polozenia 2 2
Czujniki drgan 2 2
Czujniki sit momentow i ci$nienia 2 2
Czujniki optoelektroniczne 2 2
Pozostate czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
\\4 C L
Realizacja pomiaréw, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
Niedokfadnos¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikow pomiaru 1 1
Kalibracja przyrzadéw pomiarowych 1 1
Czujniki temperatury 1 1
Czujniki potozenia 1 1
Czujniki drgan 1 1
Czujniki sit momentdw i ci$nienia 1 1
Czujniki optoelektroniczne 1 1
Pozostate czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ .
Kod |Opis Prace Projekty Akty'wn'osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
v
ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i s = U
w1 magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wlaczajac wiedz¢ konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystgpujacych w uktadach regulacji automatycznej
ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru U U
w2 S A
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
_ _ o O O
W3 ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania O O
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielko$ci elektrycznych, (2) opracowaé otrzymane wyniki O
pomiarow, (3) okresli¢ bledy i niepewnos$ci pomiarow
U3 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli U Ol
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych
K1 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w O
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K3 potrafi wspoldziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety stuzace O
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

Nawrocki W, Sensory i systemy pomiarowe. Poznan 2006

Mitek M.: Metrologia elektryczna wielko$ci nieelektrycznych .Zielona Gora : Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu Zielonogorskiego

, 2006

Uzupehiajaca

Tumanski S.: Technika pomiarowa. WNT, Warszawa 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu . .
Teoria sterowania
(modutu)

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia[Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Nie dotyczy

Modut ksztatcenia| Kierunkowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|III Forma zaliczenia| Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 45 Razem 27

Praca wtasna studenta 80 Praca wiasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow sterowania procesami ciagtymi
uksztaltowanie wsrod studentéw zrozumienia technik sterowania ze sprz¢zeniem od stanu
uksztattowanie wérdd studentow zrozumienia technik sterowania od wyjscia

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych, Podstawy regulacji automatycznej, Analiza i modelowanie systemow
Podstawowa wiedza i umiejg¢tnosci w zakresie teorii sygnatow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej, jak rowniez
$posobOw matematycznego opisu systemow.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Rozumie potrzebe opisu matematycznego systemu w postaci rownan stanu
w2 'Zn.a sposopy implementacji modelu systemu z zastosowaniem nowoczesnych narzedzi K W10 K W13
inzynierskich - -
W3 Posiada elementarng wiedz¢ w zakresie projektowania uktadéw regulacji opisanych w
przestrzeni stanu
UmiejetnoS$ci
U1 Posiada umiejetnos¢ implementacji systemow w przestrzeni stanow
vz Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie implementacji uktadow sterowania ze K _U12 K_U16
sprzgzeniem od stanu i od wyjscia
U3
Kompetencje spoleczne
K1 rozmie potrzebe dalszego rozwijania kompetencji zawodowych porzez uzupetnianie wiedzy
w procesie dalszego ksztalcenia
K K03
K2
K3




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat — LlczbaLgodzm .
Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1 1
Symulowanie dzialania systeméw. Metoda ptaszczyzny fazowe;j. 1 1 1
Laczenie systemow. 2 2 2
Stabilno$¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow 2 2 2
Sterowalno$¢ osiggalno$¢ i obserwowalno$é 2 2 2
Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu 2 2 2
Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych 2 2 2
Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci 2 2 2
Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jakosciowego 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat — LlczbaLgodzm .
Podstawowe pojegcia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1 1
Symulowanie dziatania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;. 1 1 1
Laczenie systemow. 1 1 1
Stabilno$¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow 1 1 1
Sterowalno$¢ osiagalno$¢ i obserwowalnosé 1 1 1
Sterowanie ze sprzezeniem od stanu 1 1 1
Sterowanie ze sprz¢zenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych 1 1 1
Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci 1 1 1
Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jako$ciowego 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod [Opis E%’Zraal:;n/ Projekty li:kzt;:;:s:h
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 Rozumie potrzebg opisu matematycznego systemu w postaci rownan stanu - s B
W2 Zna sposoby implementacji modelu systemu z zastosowaniem nowoczesnych narz¢dzi inzynierskich
w3 Posiada elementarng wiedzg¢ w zakresie projektowania uktadow regulacji opisanych w przestrzeni stanu
Ul Posiada umiej¢tnos¢ implementacji systemoéw w przestrzeni stanéw
U2 Posiaclla elemfA:TltAarne umiej¢tnosci w zakresie implementacji uktadow sterowania ze sprz¢zeniem od
stanu i od wyjécia
U3 U O O
Ki rozmie potrzebg délszego rozwijania kompetencji zawodowych porzez uzupetnianie wiedzy w procesie
dalszego ksztalcenia
K2 ] O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wiasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5




LITERATURA

Podstawowa

W. Mitkowski. Teoria sterowania : materiaty pomocnicze do ¢wiczen laboratoryjnych.Akademia Goérniczo-Hutnicza. Uczelniane
Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne , 2007

T. Kaczorek.Teoria sterowania i systemoéw. Wydawnictwo Naukowe PWN , 1993

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

Uzupehiajaca

Brzozka J., Regulatory i uktady automatyki, MIKOM, Warszawa, 2004

Kaczorek T., Dzielinski A., Dabrowski W., Lopatka R., Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa, 2006

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogdw, 2011




PANSTWOWA WYZSZA SZKOELA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Seminarium dyplomowe I

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia[Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Nie dotyczy
Modut ksztaleenia zqy‘l’)‘l’::neo‘ivy::' pracy Jezyk wykladowy| Polski
Semestr| VI Forma zaliczenia|Zaliczenie

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Wyktad

Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wtasna studenta 95 Praca wtasna studenta 107

Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5
CEL PRZEDMIOTU

Napisanie pracy dyplomowej dokumentujacej zdobyta wiedzg inzynierska.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Wiedza inzynierska z zakresu zagadnien potrzebnych do napisania pracy dyplomowej.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

w1 Ma podstawowa wiedzg w zakresie ochrony wlasnosci intelektualnej oraz prawa

patentowego. Zna zasady etyki oraz prawne aspekty w dziatalno$ci inzynierskie;j.

K W18 K_W19
w2
W3
UmiejetnoS$ci

Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi
- integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciagaé

whnioski oraz formutowac¢ i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i

posznowania praw wtasnosci intelektualnej K_U01
U2
[OK)

Kompetencje spoleczne

K1 potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢

priorytety stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

‘ — — K_K01 K_K02 K_K04 K_KO05

K2 rozumie odpowiedzailnas¢ za efekty swojej pracy
K3 Postgpuje w zgodzie z etyka inzynierska




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
\i4 C L/P
Praca dyplomowa. Wyglad i podstawowe czgsci sktadowe pracy inzynierkie;j. 6
Literatura i materialy zrédtowe pracy dyplomowe;j. Ksiazki, czasopisma, normy, zrodta 6
internetowe, maszyny, urzadzenia.
Praca dyplomowa. Tematy i zagadnienia poruszane w pracy inzynierskie;j. 6
Standardowa praca inzynierska. Cz¢$¢ wprowadzajaca - literaturowa, rozdziaty pracy. 6
Standardowa praca inzynierska. Badania, cz¢$¢ dos§wiadczalna pracy. 6
RAZEM 0 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
\i4 C L/P
Praca dyplomowa. Wyglad i podstawowe czgsci sktadowe pracy inzynierkie;j. 2
Literatura i materialy zrédtowe pracy dyplomowe;j. Ksiazki, czasopisma, normy, zrodta 4
internetowe, maszyny, urzadzenia.
Praca dyplomowa. Tematy i zagadnienia poruszane w pracy inzynierskie;j. 4

Standardowa praca inzynierska. Cz¢$¢ wprowadzajaca - literaturowa, rozdziaty pracy.

Standardowa praca inzynierska. Badania, cz¢$¢ do§wiadczalna pracy.

RAZEM 0 18 0

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ Aktywnos¢
Kod [Opis Prace Projekty ty. X
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. . - . &4 ] ]
Wi Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie ochrony wlasnosci intelektualnej oraz prawa patentowego. Zna
zasady etyki oraz prawne aspekty w dziatalno$ci inzynierskiej.
w2 U ] ]
W3 (] O O
v v
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; potrafi integrowac uzyskane 4
U1 informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowac¢ i uzasadnia¢ opinie.
Stosuje przy tym zasady etyki i posznowania praw wiasnosci intelektualnej
02 O O O
U3 O O O
Ki potrafi wspoldziala¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety shuzace J
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
K2 rozumie odpowiedzailng$¢ za efekty swojej pracy
K3 Postgpuje w zgodzie z etyka inzynierska O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zajg¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1 J. Zielinski , Metodologia pracy naukowej, Warszawa : Oficyna Wydawnicza Aspra-JR , 2012

Uzupehiajaca
1 Normy dotyczace zagadnien poruszanych w pracy dyplomowe;.
2 Wiadomosci ze stron internetowych dotyczace tematu pracy dyplomowe;j.

3 Wojciechowska Renata. Przewodnik metodyczny pisania pracy dyplomowej. DIFIN, 2010

4 Kalita Cezary. Zasady pisania licencjackich i magisterskich prac badawczych. Poradnik dla studentow. Wydawnictwo Arte




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOCOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Seminarium dyplomowe II

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia Modul edyc.ji pracy Jezyk wyktadowy|Polski
dyplomowej
Semestr|VII Forma zaliczenia|Zaliczenie

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ IND

YWIDUALNEJ PRACY WLASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Wyktad

Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Laboratorium Laboratorium;
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta| 345 Praca wlasna studenta 357

Razem 375 Razem 375

ECTS 15 ECTS 15

CEL PRZEDMIOTU

Napisanie pracy dyplomowej dokumentujacej zdobyta wiedz¢ inzynierska.,

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Wiedza inzynierska z zakresu zagadnien potrzebnych do napisania pracy dyplomowe;j.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
w1 Ma podstawowa wiedzg¢ w zakresie ochrony wiasnosci intelektualnej oraz prawa
atentowego. Zna zasady etyki oraz prawne aspekty w dziatalnoéci inzynierskiej.

p 2 y etyl p pekty yn ) K_WI8 K_W19
W2
W3

Umiejetnosci

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrodet; potrafi
- integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski

oraz formutowacé i uzasadnia¢ opinie. Stosuje przy tym zasady etyki i posznowania praw

wlasnosci intelektualnej K U0l
U2
U3

Kompetencje spoteczne

Ki potrafi wspotdziata¢ i pracowac w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okreslaé

priorytety stuzace realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania

K_K01 K_K04 K_K06

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Liczba godzin

Temat
W C L /P
Cel prac inzynierskich;charakterystyka prac inzynierskich; glowne sktadniki pracy dyplomowe;j 3
inzynierskiej.
Rzeczowy ukiad pracy; oznaczenia rysunkow, wzord 3
Praca dyplomowa. Tematy i zagadnienia poruszane w pracy inzynierskiej. 6
Standardowa praca inzynierska. Czg§¢ wprowadzajaca - literaturowa, rozdziaty pracy. 3
Referowanie przez uczestnikow seminariow dotychczasowego stanu zaawansowania pracy s
inzynierskiej i dyskusje uczestnikow
RAZEM 0 30 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Cel prac inzynierskich;charakterystyka prac inzynierskich; glowne sktadniki pracy dyplomowe;j |
inzynierskiej.
Rzeczowy ukiad pracy; oznaczenia rysunkow, wzorow 1
Praca dyplomowa. Tematy i zagadnienia poruszane w pracy inzynierskiej. 3
Standardowa praca inzynierska. Czg§¢ wprowadzajaca - literaturowa, rozdziaty pracy. 2
Referowanie przez uczestnikow seminariow dotychczasowego stanu zaawansowania pracy 1"
inzynierskiej i dyskusje uczestnikow
RAZEM 0 18 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA
Egzamin/ I
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w n0s¢
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
. . - . 4] L] [V
Wi Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie ochrony wiasnosci intelektualnej oraz prawa patentowego. Zna zasady
etyki oraz prawne aspekty w dziatalno$ci inzynierskiej.
w2 O ] O
w3 O O U
v
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet; potrafi integrowac uzyskane
Ul informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie.
Stosuje przy tym zasady etyki i posznowania praw wilasnosci intelektualnej
U2 U U U
U3 O O O
K1 potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety stuzace O
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K2 l O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 345 357
Suma 375 375
ECTS 15 15
LITERATURA
Podstawowa

1 J. Zielinski , Metodologia pracy naukowej , Warszawa : Oficyna Wydawnicza Aspra-JR , 2012

Uzupelniajaca

1 Normy dotyczace zagadnien poruszanych w pracy dyplomowe;j.

Wiadomosci ze stron internetowych dotyczace tematu pracy dyplomowe;.

Wojciechowska Renata. Przewodnik metodyczny pisania pracy dyplomowej. DIFIN, 2010

EN BVSTN I S

Kalita Cezary. Zasady pisania licencjackich i magisterskich prac badawczych. Poradnik dla studentow. Wydawnictwo Arte




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazvz;g gzueir)mom Praktyka zawodowa
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos$¢|Nie dotyczy
Modut ksztalcenia| Modul praktyk zawodowych Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|IV Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Praktyka zawodowa Praktyka zawodowa
Razem Razem
Praca wiasna studenta Praca wiasna studenta
Razem Razem

ECTS 30 ECTS 30
CEL PRZEDMIOTU

Zdobycie doswiadczenia w praktycznym funkcjonowaniu inzyniera w zaktadach przemystowych. Podstawowym celem praktyki zawodowej jest
nabycie umiejetnosci praktycznych uzupetniajacych i pogltebiajacych wiedzg uzyskana przez studenta w toku zaje¢ dydaktycznych na uczelni.
Realizacja praktyk stwara mozliwo$ci potwierdzenia i rozwoju kompetencji zawodowych studenta w ramach wybranego kierunku ksztatcenia
i/lub specjalizacji. a takze iuzyskania wiedzy ogoélnej i dziedzinowej, umiejetnosci praktycznego zastosowania wiedzy i uksztaltowanie postaw
wobec potencjalych pracodawcow i wspotpracownikow

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

podstawy wiedzy inzynierskiej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
w2 Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i
robotyki K_W16K_W17 K_W18
w3 Ma podstawowa wiedzg niezbedna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnoséci inzynierskiej
UmiejetnoSci
Ul stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle
vz Pozn'a_].e organizacjg prze.mysm, §tosowane proc.edury, ol?le?g dokumentow, systemy zapewnienia K U03 K U20
jakosci, stosowane rozwigzania i zasady odpowiedzalnosci - -
U3
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 rozum'ie koniecznos’é prz'e‘ds.ie;b%orcz?é'ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje K K01 K K05 K K06
zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej - = =
K3 potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety
stuzace realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

L /P

Zapoznanie si¢ ze strukturg i organizacja firmy. Odbycie szkolenia BHP. Zapoznanie si¢ z organizacja stuzb
utrzymania ruchu. Zapoznanie si¢ z maszynami i urzadzeniami technologicznymi.

Zapoznanie si¢ z systemami nadzoru procesow technologicznych. Zapoznanie si¢ z lokalnymi uktadami
sterowania maszyn i urzadzen. Zapoznanie si¢ z problemami projektowania, modernizacji i eksploatacji linii
produkcyjnych. Zapoznawanie si¢ oprogramowaniem narz¢dziowym wykorzystywanym w firmie do
wspomagania zarzadzania i projektowania.

Identyfikacja problemoéw zwiazanych z zarzadzaniem i prowadzeniem technologii w zakresie sterowania,
automatyki, elektroniki i wizualizacji komputerowe;j.

Identyfikacja obszaréw w ktorych wystepuja potrzeby nowych rozwiazan technicznych z zakresu robotyki,
automatyki czy elektroniki.

Zapoznanie z wdrazaniem nowoczesnych technologii. Zapoznanie si¢ z organizacja systemu kontroli
jakosci.

Zapoznanie si¢ z zarzadzaniem i eksploatacja sieci komputerowej. Poznanie przepisoéw z zakresu ochrony
danych. Przygotowanie do pracy w zespole.

RAZEM

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzi

C

L /P

Zapoznanie si¢ ze strukturg i organizacja firmy. Odbycie szkolenia BHP. Zapoznanie si¢ z organizacja stuzb
utrzymania ruchu. Zapoznanie si¢ z maszynami i urzadzeniami technologicznymi.

Zapoznanie si¢ z systemami nadzoru procesow technologicznych. Zapoznanie si¢ z lokalnymi uktadami
sterowania maszyn i urzadzen. Zapoznanie si¢ z problemami projektowania, modernizacji i eksploatacji linii
produkcyjnych. Zapoznawanie si¢ oprogramowaniem narz¢dziowym wykorzystywanym w firmie do
wspomagania zarzadzania i projektowania.

Identyfikacja problemoéw zwiazanych z zarzadzaniem i prowadzeniem technologii w zakresie sterowania,
automatyki, elektroniki i wizualizacji komputerowe;j.

Identyfikacja obszaréw w ktorych wystepuja potrzeby nowych rozwiazan technicznych z zakresu robotyki,
automatyki czy elektroniki.

Zapoznanie z wdrazaniem nowoczesnych technologii. Zapoznanie si¢ z organizacja systemu kontroli
jakosci.

Zapoznanie si¢ z zarzadzaniem i eksploatacja sieci komputerowej. Poznanie przepisow z zakresu ochrony
danych. Przygotowanie do pracy w zespole.

RAZEM

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA

Kod [Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

Aktywno$¢
na zajeciach

Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia

70%

o
2
=

100%

W1 Posiada specjalistyczng wiedzg¢ w zakresie wybranej specjalnosci

L

L]

w2 Posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki

[«

Ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej

W3

[<]

U1l stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

[<]

poznaje organizacj¢ przemystu, stosowane procedury, obieg dokumentoéw, systemy zapewnienia jako$ci,
stosowane rozwigzania i zasady odpowiedzalnosci

U2

[<]

U3

[<]

K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

[<]

rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

K2

[<]

potrafi wspotdziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okreslaé priorytety stuzace
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

K3

Ul o O 4y o o o O

OO O gl oo O c

]




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 0 0
Praca wiasna studenta 0 0
Suma 0 0
ECTS 30 30
LITERATURA
Podstawowa

Zarzadzenia i dokumentacja zaktadu pracy

Uzupehiajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

WGLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Metody diagnostyki systeméw technicznych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalno$é

Automatyzacja i utrzymanie
ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr|VII Forma zaliczenia,

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WLASNEJ STUDENTA
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia,
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 20 Praca wlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
CEL PRZEDMIOTU
zapoznanie studentow z podstawowymi technikami diagnostyki procesow
uksztalttowanie wsrod studentdw zrozumienia technik stosowania redundancji analitycznej
uksztaltowanie wsrod studentdw zrozumienia technik detekcji, lokalizacji i identyfikacji uszkodzen
WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych, Podstawy regulacji automatycznej, Analiza i modelowanie systemow, sztuczna

inteligencja
Podstawowa wiedza i umiejg¢tno$ci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej oraz sztucznej
inteligencji
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

W1 Rozumie potrzebg stosowania technik diagnostyki procesow

w2 Zna sposoby detekcji, lokalizacji i identyfikacji uszkodzen K W18 K W19

W3 Posiada elementarng wiedzg¢ w zakresie projektowania uktadow diagnostyki uszkodzen

Umiejetnosci

U1 Posiada umiej¢tnos¢ implementacji uktadow detekeji uszkodzen dla systemow liniowych

U2 Posiada elementarne umiej¢tno$ci w zakresie implementacji uktadow lokalizacji uszkodzen K_U01

Us posiada umiej¢tno$¢ stosowania specjalistycznego oprogramowania do diagnostyki urzadzen

pracujacych w sieci automatyki, np. Profinet
Kompetencje spoleczne
K1 potrafi oceni¢ istotno$¢ awarii i usterek i szeregowania ich do usunigcia wg wazno$ci
K2 K_KO03

K3




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C L /P
Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1
Redundancja analityczna, a redundancja sprzgtowa 1 1
Metody detekcji uszkodzen dla uktadow liniowych 1 1
Metody lokalizacji uszkodzen: uktad dedykowany i uogélniony 2 2
Projektowania progow decyzyjnych: statych i adaptacyjnych 2 2
Obserwatory stanu w diagnostyce uszkodzen 2 2
Sztuczna inteligencja w diagnostyce uszkodzen 2 2
Lokalizacja uszkodzen z zastosowaniem obserwatorow stanu 2 2
Diagnostyka procesow — przyktady praktyczne 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W C L /P
Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1
Redundancja analityczna, a redundancja sprzgtowa 1 1
Metody detekcji uszkodzen dla uktadéw liniowych 1 1
Metody lokalizacji uszkodzen: uktad dedykowany i uogélniony 1 1
Projektowania progoéw decyzyjnych: statych i adaptacyjnych 1 1
Obserwatory stanu w diagnostyce uszkodzen 1 1
Sztuczna inteligencja w diagnostyce uszkodzen 1 1
Lokalizacja uszkodzen z zastosowaniem obserwatorow stanu 1 1
Diagnostyka proceséw — przyktady praktyczne 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ %A
Kod OpiS Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Rozumie potrzebe stosowania technik diagnostyki proceséw
W2 |Zna sposoby detekeji, lokalizacji i identyfikacji uszkodzef
w3 Posiada elementarng wiedzg w zakresie projektowania uktadow diagnostyki uszkodzen
U1l Posiada umiejgtnos¢ implementacji uktadow detekcji uszkodzen dla systemow liniowych
U2 Posiada elementarne umiejetnosci w zakresie implementacji uktadow lokalizacji uszkodzen
posiada umiej¢tno$¢ stosowania specjalistycznego oprogramowania do diagnostyki urzadzen
U3 pracujacych w sieci automatyki, np. Profinet
K1 potrafi oceni¢ istotno$¢ awarii i usterek i szeregowania ich do usunigcia wg waznosci O
K2 Il O O
K3 O ] [
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

1 Korbicz i inni (Red.), Diagnostyka procesow, WNT, 2002

Patan K., Artificial neural networks for the modeling and fault diagnosis of technical processes, Springer, Berlin, 2008

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Gtogow, 2011

Alw o

Witczak M., Modelling and estimation strategies for fault diagnosis of non-linear systems, Springer, Berlin, 2007

Uzupekniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Napedy w robotyce i automatyce

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia[Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Automatyzacja i utrzymanie ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napgdami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedow elektrycznych i oprogramowania dedykowanego dla uktadéw
zrobotyzowanych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

W1 ukiernunkowang na rozwiazywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow

dynamicznych, (2) analizy wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow

elektrycznych i elektronicznych

ma Wiedzq w zakresie p(})dslafv‘elekFertechniki i ele{ktroniki, w tym Wiedzq o podstawowych K W01 K W07 K W12
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdng do analizy prostych obwodow - - -

elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk

elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

Umiejetnosci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania K_U01 K_U21
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé

wilasciwe metody i narzedzia
[0K]

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prac¢ w zespole
K2 ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik K_K01 K_K02

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat = Liczbacgodzin —
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 4
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 3 2
Budowa i zasada dzialania napgdéw bezposrednich 3 4
Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 3 2
Dobor napedow, Oprogramowanie dedykowane dla napedow w robotach 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat = Liczbacgodzin —
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 2 2
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 2 2
Budowa i zasada dziatania napgdéw bezposrednich 1 1
Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
Dobor napedow, Oprogramowanie dedykowane dla napedow w robotach 2 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod ([Opis E%’Z:ar:;n/ Projekty l;:kzt:]v;,:;:s:h
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych ukiernunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych

W1

ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedzg w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
w3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze

wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzi
edzia
U3 O O O
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 W. Koczara. Wprowadzenie do napedu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej , 2012

) Tunia, Henryk, Podstawy automatyki napedu elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i wyzszych
zawodowych studiéw technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupelniajaca

| Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,
1977

2 Tunia, Henryk, Automatyka napgdu przeksztaltnikowego. Warszawa : Pafist. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
E :

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Napedy maszyn i urzadzen

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia,

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow [ Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18
Praca wiasna studenta 70 Praca wiasna studenta 82

Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napgdami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napgdow elektrycznych i oprogramowania dedykowanego dla uktadow
zrobotyzowanych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCIJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebrg liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych

w2

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwoddéw
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

W3

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

K_W01 K_ W07 K_ W12

Umiejetnos$ci

U1

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowa¢ opinie

U2

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania
prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowaé
wiasciwe metody i narzgdzia

U3

potrafi korysta¢ z oprogramowania specjalitycznego do syntezy uktadéw napgdowych,
dokonac¢ syntezy rzeczywistego uktadu, wskaza¢ przyczyny jego niesprawnosci, cechy
uzytkowe, zamowi¢ czgs$ci zamienne

K_U01 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole

K2

ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wpltywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

potrafi ustali¢ poziom fachowosci i odpowiedzialnoéci zespotéw utrzymania ruchu

K_K01 K_K02




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L /P
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu stalego, krokowego i liniowego 3 4
Budowa i zasada dzialania serwonapgdow 3 2
Budowa i zasada dziatania napgdow bezposrednich 3 4
Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 3 2
Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napgdow w robotach 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L /P
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu stalego, krokowego i liniowego 2 2
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 2 2
Budowa i zasada dziatania napgdow bezposrednich 1 1
Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napgdow w robotach 2 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ &
Kod (Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
Wi probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana
na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza ukladow dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
w2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbg¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wycigga¢ wnioski i formutowac opinie
potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia
potrafi korysta¢ z oprogramowania specjalitycznego do syntezy uktadow napgdowych, dokona¢
U3 syntezy rzeczywistego uktadu, wskaza¢ przyczyny jego niesprawnosci, cechy uzytkowe, zamowic¢
czg$ci zamienne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 potrafi ustali¢ poziom fachowosci i odpowiedzialnosci zespotow utrzymania ruchu O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zajg¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30 18
2 Praca wiasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
\ Koczara, Wiodzimierz. Wprowadzenie do napedu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,
2012
2 Tunia, Henryk, Podstawy automatyki nap¢du elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkét technicznych i wyzszych
zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983
Uzupelniajaca
| Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,
1977
2 Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWE

=HASY

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Napedy plynowe w robotyce i automatyce

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow [ Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Automatyzacja i utrzymanie ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 95 Praca wiasna studenta 107
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napgdami ptynowymi stosowanymi w automatyce. Nauka doboru nap¢gdow ptynowych do zastosowan w ukladach
wykonawczych maszzyn i urzadzen.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJ ETNOSCI I KOMPETENCIJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebrg liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych # uktadow pneumatycznych i hydraulicznych.

w2

ma wiedz¢ w zakresie podstaw fizyki, mechaniki i elektrotechniki, w tym szczegdlnie
dotyczaca przemian gazowych, fizyki i mechaniki cieczy hydraulicznych, zasilania i
sterowania ukladow napeddéw ptynowych, jek rowniez rownan dotyczacych dynamiki
uktadéw plynowych.

W3

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: uktadow
pneumatycznych i hydraulicznych oraz ich charakterystyk

K_W01 K_ W07 K_W12

Umiejetno$ci

U1

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski i formutowa¢ opinie

U2

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzgdzi stuzacych do rozwiazywania
prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowaé
wiasciwe metody i narzg¢dzia

U3

potrafi korysta¢ z oprogramowania specjalitycznego do syntezy uktadow napgdowych
plynowych, dokona¢ syntezy rzeczywistego uktadu, wskazaé¢ przyczyny jego niesprawnos$ci,
cechy uzytkowe, zamowic czg¢éci zamienne

K_U01 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w
zespole

K2

ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

potrafi ustali¢ poziom fachowosci i odpowiedzialnoéci zespotéw utrzymania ruchu

K_K01 K_K02




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
W C L/P
Budowa i zasada dziatania pneumatycznych i hydraulicznych sitownikow i innych elementow 5 4
wykonawczych
Budowa i zasada dzialania serwomechanizméw hydraulicznych 3 2
Budowa i zasada dziatania uktadow sterujacych, blokujacych i zabezpieczajacych. 3 4
Budowa i zasada dziatania rozdzielaczy hydraulicznych i pneumatycznych, w tym rozdzielaczy 5 2
proporcjonalnych sterowanych elektrycznie
Budowa i dziatanie pomp i spr¢zarek stosowanych w napedach ptynowych. 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
W C L/P
Budowa i zasada dziatania pneumatycznych i hydraulicznych sitownikow i innych elementow 2 2
wykonawczych
Budowa i zasada dzialania serwomechanizméw hydraulicznych 2 2
Budowa i zasada dzialania uktadow sterujacych, blokujacych i zabezpieczajacych. 1 1
Budowa i zasada dziatania rozdzielaczy hydraulicznych i pneumatycznych, w tym rozdzielaczy 2 2

proporcjonalnych sterowanych elektrycznie

Budowa i dziatanie pomp i sprezarek stosowanych w napedach ptynowych.

RAZEM 9 0 9

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ x
. Akt;
Kod |Opis Prace Projekty SREAED
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
W1 rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i uktadow pneumatycznych i
hydraulicznych.
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw fizyki, mechaniki i elektrotechniki, w tym szczeg6lnie dotyczaca
w2 przemian gazowych, fizyki i mechaniki cieczy hydraulicznych, zasilania i sterowania ukladow napgdow
plynowych, jek rowniez rownan dotyczacych dynamiki uktadow ptynowych.
ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: uktadow pneumatycznych i
hydraulicznych oraz ich charakterystyk
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowa¢ opinie
potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia
potrafi korysta¢ z oprogramowania specjalitycznego do syntezy uktadow napgdowych ptynowych, 0
U3 dokona¢ syntezy rzeczywistego uktadu, wskaza¢ przyczyny jego niesprawno$éi, cechy uzytkowe,
zamOwi¢ czg$ci zamienne
K1 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomos$é perfr}anentnego rozwoj}l i wpbfwu nowgczespych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 potrafi ustali¢ poziom fachowosci i odpowiedzialnosci zespotow utrzymania ruchu O
OBCIAiENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 8
LITERATURA
Podstawowa

1 Stefan Stryczek. Naped hydrostatyczny. Tom 1. Elementy. WNT 2005

2 Stefan Stryczek. Naped hydrostatyczny. Tom 2. Uktady. WNT 2005

Uzupelniajaca

1 G. Kotnis. Budowa i eksploatacja uktadéw hydraulicznych w maszynach

2 R. Dindorf. Napedy ptynowe : podstawy teoretyczne i metody obliczania napedow hydrostatycznych i pneumatycznych




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Eksploatacja i naprawy urzadzen produkcyjnych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow [ Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Automatyzacja i utrzymanie ruchu

Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|VII Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyklad 9
Cwiczenia 0 Cwiczenia 0
Laboratorium| 15 Laboratorium, 9
Inna forma (jaka) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. Szczegolny nacisk kladzie si¢ na
zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych utrzymanie sprawnosci dzialania maszyn w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaj¢é student nabywa
umiejetnosei skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie
podstawowych poje¢ z zakresu gospodarki remontowej w przedsigbiorstwie.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza i umiejg¢tnosci zwigzane z obstuga komputera oraz programu MS Excel.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Ma wiedze dotyczacg zagadnien zwigzanych z eksploatacjg i naprawg urzadzen produkcyjnych.
w2 Ma wiedze o narzedziach umozliwiajacych rozwiazywanie probleméw jakie wystepuja podczas ~ [K_W16 K W17 K W18 K_W20
eksploatacji urzadzen. Zna mechanizmy niszczenia czgsci maszynowych i umie im zapobiegac.
w3 Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.
Umiejetnos$ci
U1 Ma umiejgtnosé skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwiazan modelowych w zakresie
eksploatacji i napraw urzadzen produkcyjnych.
Zna i umi ke tac dowej wiedze dot: idlowej eksploatacji
U2 [produkeyinych. Potraf cpracowaé proces echnlogicony napravey maszyny produkesinei | K-U1 K_U02 K_U03 K U18
2 yjny pracowac p! giczny naprawy maszyny p yjnej K U20 K U21 K U22
regeneracji czgsci maszynowe;j. - - -
U3 Ma umiejetnos¢ skutecznego wykorzystywania standardéw i wymagan stawianych organizacji.
Kompetencje spoteczne
Jest $wiadomy odpowiedzialnosci zwiazanej z praca zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
K1 aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na eksploatacj¢ maszyn, ich
sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na $rodowisko naturalne.
K2 Potrafi samodznelnle zdobywaé wiedze oraz umiejg¢tnosci zawodowe dotyczace naprawy urzadzen K_KO01 K_K02 K_K03 K_K05
produkcyjnych.
Potrafi wspotpracowaé¢ samodzielnie i w zespole oraz ma §wiadomo$¢ zmieniajacych si¢ norm i
K3 wymagan w aspekcie eksploatacji maszyn. Umie rozwija¢ wiedzg zdobyta na przedmiocie, aby

mysle¢ tworczo i by¢ przedsigbiorczym.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g

w L P
Wprowadzenie do zagadnien zwiazanych z eksploatacja i naprawa urzadzen produkcyjnych. 1 1 1
Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki wptywajace na
zuzywanie si¢ maszyn i urzadzen. Trwalos¢ i niezawodnos$¢ maszyn i urzadzen. Jako$¢ wyrobow: 3 3 3
konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztattujace jakos¢ uzytkowa wyrobow. Warstwa
wierzchnia wyrobow.
Pojecie, ksztattowanie i budowa warstwy wierzchniej. Wplyw warstwy wierzchniej na trwatos¢ uzytkowa
wyrobow. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementéw maszyn. Identyfikacja, metody badan i 3 3 3
zapobieganie roznym rodzajom zuzycia elementow maszyn. System obstug technicznych maszyn i urzadzen.
Proces technologiczny remontow maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie oraz demontaz
maszyn i ich elementow. Narzedzia do wykonywania prac demontazowych i montazowych. Weryfikacja 4 4 4
remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomoca defektoskopii. Ogolne metody napraw i regeneracji
elementow maszynowych. Montaz oraz badania i odbior remontowanych maszyn.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow maszynowych.
Zasady weryfikacji polaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, wttaczanych oraz skurczowych
oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen, weryfikacja oraz naprawa i regeneracja: 4 4 4
korpusow, watow, tulei, kot zgbatych oraz tozysk. Badania i proby odbiorcze maszyn po remontach. Remonty
maszyn w systemie prawnym UE - VI Dyrektywa maszynowa UE.

RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat g

w L P
Wprowadzenie do zagadnien zwiazanych z eksploatacja i naprawa urzadzen produkcyjnych. 1 1 1
Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki wptywajace na
zuzywanie si¢ maszyn i urzadzen. Trwalos¢ i niezawodnos$¢ maszyn i urzadzen. Jako$¢ wyrobow: 2 2 5

konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztattujace jakos¢ uzytkowa wyrobow. Warstwa
wierzchnia wyrobow.

Pojecie, ksztaltowanie i budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwato$¢ uzytkowa
wyrobow. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, metody badan i 2 2 2
zapobieganie roznym rodzajom zuzycia elementow maszyn. System obstug technicznych maszyn i urzadzen.

Proces technologiczny remontow maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie oraz demontaz
maszyn i ich elementow. Narzedzia do wykonywania prac demontazowych i montazowych. Weryfikacja

: . . . . 2 2 2
remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii. Ogolne metody napraw i regeneracji
elementéw maszynowych. Montaz oraz badania i odbior remontowanych maszyn.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow maszynowych.
Zasady weryfikacji polaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, wttaczanych oraz skurczowych
oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen, weryfikacja oraz naprawa i regeneracja: 2 2 2

korpusow, watow, tulei, kot zgbatych oraz tozysk. Badania i proby odbiorcze maszyn po remontach. Remonty
maszyn w systemie prawnym UE - VI Dyrektywa maszynowa UE.

RAZEM 9 9 9

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ Akt L.
Kod ([Opis Prace Projekty PNIDE
na zajeciach
kontrolne
Waga w weryfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
4] LI L
w1 Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z eksploatacja i naprawa urzadzen produkcyjnych.
w2 Ma wiedzg o narzgdziach umozliwiajacych rozwiazywanie problemow jakie wystepuja podczas
eksploatacji urzadzen. Zna mechanizmy niszczenia czg¢$ci maszynowych i umie im zapobiegac.
W3 Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja. O
ot Ma umiejetnos¢ skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie O
eksploatacji i napraw urzadzen produkcyjnych.
Zna i umie wykorzysta¢ w pracy zawodowej wiedzg dotyczaca prawidlowej eksploatacji maszyn
U2 produkcyjnych. Potrafi opracowac¢ proces technologiczny naprawy maszyny produkcyjnej lub
regeneracji czg$ci maszynowej.
U3 Ma umiejetnos¢ skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji. O
Jest swiadomy odpowiedzialnosci zwiazanej z praca zawodowa tacznie z pozatechnicznymi O
K1 aspektami i skutkami dzialalnosci inzynierskiej, w tym jej wplywu na eksploatacj¢ maszyn, ich
sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na srodowisko naturalne.
O
K2 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiej¢tnosci zawodowe dotyczace naprawy urzadzen
produkcyjnych.
Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma swiadomo$¢ zmieniajacych si¢ norm i O
K3 wymagan w aspekcie eksploatacji maszyn. Umie rozwija¢ wiedze zdobyta na przedmiocie, aby
mysle¢ tworczo i by¢ przedsigbiorczym.




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne

1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 30 48

Suma 75 75

ECTS 3 3

LITERATURA
Podstawowa
1 Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.
2 Gorecki A., Grzegorski Z., 1992, Montaz, naprawa i eksploatacja maszyn i urzadzen przemystowych.
3 Legutko S., 2004, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.
Uzupelniajaca

1 Stowinski B., 2014, Inzynieria eksploatacji maszyn.
2 Wrotkowski J., Paszkowski B., Wojdak J., 1987, Remont maszyn. Demontaz - naprawa elementow - montaz.
3 Gorecka R., Polanski Z., 1983, Metrologia warstwy wierzchnie;j.
4 Dabrowski K. 1978, Remonty i konserwacje maszyn oraz urzadzen technicznych.
5 Kurasza J. 2005, Kontrola maszyn i urzadzen. Przeglady, naprawy, dostosowanie do wymogéw UDT i PIP.
6 Napiorkowski J., Drozyner P., Mikotajczak P., 2013, Podstawy budowy i eksploatacji pojazdow i maszyn.
7 Ratajczak A., Tomkowiak P., Wieczorowski K., 1982, Technologia remontow maszyn i urzadzen technologicznych.
8 Chrzanowski S., 1980, Remonty urzadzen cieplnych elektrowni.
9 Niewczas M., 2010, Kaizen - ciagle doskonalenie, Zarzadzanie jakoscig - doskonalenie organizacji




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Projektowanie i odtwarzanie maszyn i urzadzen

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow | Automatyka i robotyka Specjalnos¢

Automatyzacja i utrzmanie ruchu

Modut ksztatcenia| Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr| VII Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9
projekt 15 projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Przekazanie wiedzy dotyczacej zasad projektowanie ppodstawowych elementéw maszyn i urzadzen

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Grafika inzynierska

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Zna podstawowe rodzaje konstrukcji inzynierskich
W2 zna procesy projektowania
K W01 K_W21
w3 posiada wiedzg w zaresie obliczen wytrzymaowsciowych w zakresie podstawowch naprezen
normalnyc i stycznych
Umiejetnosci
U1 potrafi zaprojektowac wybrane urzadzenie
U2 uwzglednia wymogi bezpieczenstwa i wymogi technologiczne K U18 K U19 K U20 K U21
U3 Stosuje w praktyce oprogramowanie do projektowania czg¢$ci maszyn, takze pod wzgledem s L
obliczen wytrzymatosciowych oraz stosowanej technologii wytworzenia
Kompetencje spoteczne
K1 proces projektowy ptowadzi z poszanowaniem zasad etycznych i wptywu projektowanej
konstrukcji na pozatechniczne otoczenie
. . . . . . K K02 K K03 K K04 K_KO05
K2 stosuje procdury dotyczace drogi stuzbowej podczas dziatan projektowych i odtworczych

K3




TRESCI KSZTAE.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
zasady doboru napedow do projektowanych maszyn i urzadzen 3
podstawowe rodzaje elementow maszyn. Waly, kota pasowe, kota z¢bate , tozyska 4
rodzaje przekladni i ich obliczenia. 4 4
technologie wykonywania elementow maszynowych.Obliczenia wytrzymatosciowe projektowanego 4 3
elementu
wykonanie modelu 3D i wydruk obiektu 15
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
zasady doboru napedow do projektowanych maszyn i urzadzen 1 1
podstawowe rodzaje elementow maszyn. Waly, kota pasowe, kota z¢bate , tozyska 3 3
rodzaje przekladni i ich obliczenia 3 3
technologie wykonywania elementéw maszynowych.Obliczenia wytrzymato$ciowe projektowanego ) )
elementu
wykonanie modelu 3D i wydruk obiektu 9
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ x
Kod |Opis Prace Projekty Aktylwn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
- PR 1 1 ™
Wi Zna podstawowe rodzaje konstrukcji inzynierskich
w2 zna procesy projektowania
3 Stosuje w praktyce oprogramowanie do projektowania czg$ci maszyn, takze pod wzgledem obliczen
W wytrzymato$ciowych oraz stosowanej technologii wytworzenia
Ul potrafi zaprojektowaé wybrane urzadzenie
U2 uwzglednia wymogi bezpieczenstwa i wymogi technologiczne
U3 Stosuje w praktyce oprogramowanie do projektowania czgsci maszyn, takze pod wzglgdem obliczen
wytrzymato$ciowych oraz stosowanej technologii wytworzenia
proces projektowy ptowadzi z poszanowaniem zasad etycznych i wplywu projektowanej konstrukcji na
K1 pozatechniczne otoczenie
K2 stosuje procdury dotyczace drogi stuzbowej podczas dziatan projektowych i odtworczych
K3 0 L L]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wilasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa
1 L. Kurmaz. Podstawy konstruowania weztow i czesci maszyn , Kielce : Politechnika Swigtokrzyska , 2011
2 T. Dobrzanski Rysunek techniczny maszynowy, Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2004
Uzupelniajaca
1 Strony WWW firm i zaktadow zwigzanych z realizowana tematyka (podawane w trakcie wyktadow)
) M. Feld, Podstawy projektowania proceséw technologicznych typowych czesci maszyn, Warszawa : Wydaw. Naukowo-

Techniczne, 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Systemy zarzadzania produkcja

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Automatyzacja i utrzymanie
ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|VI Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia 0 Cwiczenia 0

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 105 Praca wiasna studenta 123
Razem 150 Razem 150

ECTS 6 ECTS 6

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: systemy zarzadzania produkcja. Szczegolny nacisk kiadzie si¢ na zaprezentowanie
rozwigzan gwarantujacych systemowe zarzadzanie produkcja. W trakcie trwania zajec student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania
klasycznych i nowych narzedzi i metod wykorzystywanych w zarzadzaniu produkcja. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ zarzadzania

produkcja.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza i umiejgtnosci zwigzane z obshuga komputera oraz programu MS Excel.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi

Ma wiedzg dotyczaca systemow zarzadzania produkcja. Zna teori¢ systemow oraz posiada wiedze
o systemach produkcyjnych, w szczegdlnosci o oddziatywaniach otoczenia na system.

w2

Ma wiedzg¢ o narzgdziach umozliwiajacych rozwigzywanie problemow zwiazanymi z systemami
zarzadzania produkcja. Zna wspolczesne metody i systemy zarzadzania produkcja oraz oceny
skutecznosci ich zastosowania w procesach realizacji zadan produkcyjnych.

W3

Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja. Zna zasady sterowania
przeptywami materialow w systemach produkcyjnych, w szczegdlnosci sterowania natezeniem
przeptywu i sterowania czasem.

K_W16 K_W17 K_WI8
K_W20

Umiejetnosci

U1

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie
systemoOw zarzadzania produkcja w przedsigbiorstwie.

U2

Ma umiejetnosé prawidtowej identyfikacji i interpretacji problemow wystepujacych w systemach
zarzadzania produkcji w organizacji. Umie oceni¢ sprawnos¢ systemu zarzadzania produkeja oraz
wyznaczy¢ wspotczesne wskazniki (np. OEE) okre$li¢ KPI, ponadto potrafi sporzadzi¢ mape
wewnetrznego i zewngtrznego strumienia wartosci (np. VSM) oraz zaproponowaé poprawe i
ulepszenie procesu.

U3

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji.

K_U01 K_U02 K_U03 K_U18
K_U20 K_U21 K_U22

Kompetencje spoleczne

K1

Jest $wiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z praca zawodowa lacznie z pozatechnicznymi
aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na zarzadzanie produkcja,
bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.

K2

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejgtnoéci zawodowe dotyczace systemow
zarzadzania produkcji w przedsigbiorstwie. Jest przygotowany do samodzielnej realizacji zadnia
projektowego oraz do pracy w zespole.

K3

Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych sig¢ systemow
1 wymagan w aspekcie zarzadzania produkcja. Zna zasady wykorzystywania metod poprawy
efektywnosci i produktywnosci w odniesieniu do MSP - Matych i Srednich Przedsigbiorstw.

K_K01 K_K02 K_K03 K_K05




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W L P
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1 1
Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 2 2
System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 2 2
Zarzadzanie produkcja z wykorzystaniem systeméw informatycznych. 2 2 2
Koncepcja zarzadzania zwana Technologia Optymalnej Produkcji - Optimized Production Technology (OPT) 2 2 2
Koncepcja zarzadzania firma i produkcja - lean management i lean manufacturing 3 3 3
Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, Kanban, 3 3 3
JIT.
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W L P
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1 1
Standardowe procedury operacyjne (SOP). 1 1 1
System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 1 1 1
Zarzadzanie produkcja z wykorzystaniem systemow informatycznych 1 1 1
Koncepcja zarzadzania zwana Technologia Optymalnej Produkcji - Optimized Production Technology (OPT) 1 1 1
Koncepcja zarzadzania firma i produkcja - lean management i lean manufacturing 2 2 2
Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, Kanban, 2 5 5
JIT.
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w weryfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Lv] LI L]
w1 Ma wiedzg dotyczaca systemow zarzadzania produkcja. Zna teori¢ systemow oraz posiada wiedze
o systemach produkcyjnych, w szczegolnosci o oddziatywaniach otoczenia na system.
Ma wiedzg¢ o narzgdziach umozliwiajacych rozwigzywanie problemow zwiazanymi z systemami
w2 zarzadzania produkcja. Zna wspolczesne metody i systemy zarzadzania produkcja oraz oceny
skutecznosci ich zastosowania w procesach realizacji zadan produkcyjnych.
Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja. Zna zasady sterowania O
W3 przeptywami materiatow w systemach produkcyjnych, w szczeg6lnosci sterowania natgzeniem
przeplywu i sterowania czasem.
Ut Ma umiejetno$é skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwiazan modelowych w zakresie ]
systemOw zarzadzania produkcja w przedsigbiorstwie.
Ma umiejetnosé prawidtowej identyfikacji i interpretacji problemow wystepujacych w systemach
zarzadzania produkcji w organizacji. Umie oceni¢ sprawnos¢ systemu zarzadzania produkcja oraz
U2 wyznaczy¢ wspotczesne wskazniki (np. OEE) okresli¢ KPI, ponadto potrafi sporzadzi¢ mapg
wewnetrznego i zewngtrznego strumienia wartosci (np. VSM) oraz zaproponowaé poprawe i
ulepszenie procesu.
U3 Ma umiejetno$é skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji. O
Jest $wiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z praca zawodowa lacznie z pozatechnicznymi O
K1 aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na zarzadzanie produkcja,
bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.
Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejgtnoéci zawodowe dotyczace systemow a
K2 zarzadzania produkcji w przedsigbiorstwie. Jest przygotowany do samodzielnej realizacji zadnia
projektowego oraz do pracy w zespole.
Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych sig¢ systemow O
K3 1 wymagan w aspekcie zarzadzania produkcja. Zna zasady wykorzystywania metod poprawy
efektywnosci i produktywnosci w odniesieniu do MSP - Matych i Srednich Przedsigbiorstw.
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 105 123
Suma 150 150

ECTS 6 6




LITERATURA

Podstawowa
1 Pajgk, Edward; Zarzadzanie produkcjg : produkt, technologia, organizacja; 2021
2 Szatkowski, Kazimierz; Zarzadzanie innowacjami i transferem technologii, 2016
3 Mastyk-Musial, Ewa Krajewska-Binczyk, Elzbieta Rakowska, Anna; Zarzadzanie dla inzynieréw, 2012
4 Kulinska, Ewa Bustawski, Adam; Zarzadzanie procesem produkcji, 2019
Uzupelniajaca
1 Andrzej Blikle . Doktryna jakosci. Rzecz o skutecznym zarzadzaniu. http://www.moznainaczej.com.pl/
5 Hopej M., Kral Z.; http://docplayer.pl/61353027-Wspolczesne-metody-zarzadzania-w-teorii-i-praktyce-pod-redakcja-mariana-hopeja-i-
zygmunta-krala.html
3 Kozminski A., Piotrowski W. red. nauk.; Chrostowski A [et al.] Zarzadzanie : teoria i praktyka. Warszawa 2000

Czerska J., Doskonalenie strumienia warto$ci. 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
E U

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Procesy TPM i systemy TQM w przedsi¢biorstwie

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow,

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢

Automatyzacja i utrzymanie
ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|

Polski

Semestr(VI Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia 0 Cwiczenia 0

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27

Praca wtasna studenta 80 Praca wtlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: procesy TPM w przedsigbiorstwie. Szczegdlny nacisk ktadzie si¢ na zaprezentowanie
rozwigzan gwarantujacych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaje¢¢ student nabywa umiejetnosci
skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzgdzi wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie
podstawowych poje¢ z zakresu TPM w przedsigbiorstwie.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza i umiej¢tnosci zwigzane z obstuga komputera oraz programu MS Excel.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Ma wiedzg dotyczaca procesow TPM w przedsigbiorstwie.
Ma wiedzg¢ o narzg¢dziach umozliwiajacych rozwigzywanie problemoéw TPM wystgpujacych w
w2 organizacji. an wspoiczesr}e metody ocenyy utrz'ymama sprawnos$ci maszyn w procesach K Wi6 K W17 K Wis8 K W20
realizacji zadania produkcyjnego, w szczegdlnosci metod¢ TPM - Total Produktowe - - - -
Maintenance.
W3 Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.
Umiejetnosci
Ul Ma umiej¢tnos$¢ skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie
zarzadzania utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie.
Ma umiejetno$¢ prawidtowej identyfikacji i interpretacji probleméw TPM wystepujacych w
organizacji. Umie oceni¢ sprawno$¢ systemu utrzymania maszyn realizujacych proces wytworczy
. K U01 K U02 K U03 K U18
U2 oraz wyznaczy¢ wspotczesne wskazniki (np. OEE, MTBF, MTTR, MTTF), ponadto potrafi —UK U 26UK U ZIUK3U 25U
przeprowadzi¢ proces wdrazania poprawy z wykorzystaniem TPM (Total Productive - - -
Maintenance).
U3 Ma umiejgtnos$¢ skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji.
Kompetencje spoleczne
Jest §wiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
K1 aspektami i skutkami dziatalnoéci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu maszyn
ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na $rodowisko naturalne.
K2 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umieje¢tnosci zawodowe dotyczace utrzymania ruchu | K_K01 K K02 K_K03 K_K05
w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania droga prowadzenia badan naukowych.
K3 Potrafi wspolpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma §wiadomos¢ zmieniajacych si¢ norm i

wymagan w aspekcie utrzymania ruchu.




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W L P
Wprowadzenie do zagadnien zwiazanych z procesami TPM (Total Productive Maintenance) w ] ! !
przedsigbiorstwie.
Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1 1
Metody rozwigzywania probleméw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 2 1 1
Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja konstrukcji maszyn. ) ) 5
Projektowanie nowych inwestycji.
Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB. 2 4 4
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 4 4
Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji.
- o - . 2 2 2
Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W L P
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z procesami TPM (Total Productive Maintenance) w ) 0 0
przedsigbiorstwie.
Dokumentacja i normy zwiazane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 1 1 1
Metody rozwigzywania probleméw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 1 1 1
Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja konstrukcji maszyn. | | |
Projektowanie nowych inwestycji.
Metody i narzedzia usprawniania procesow jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB. 1 2 2
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 3 3 3
Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji.
L - e . 1 1 1
Zapewnienie Jako$ci. BHP i Srodowisko.
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ .
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w weryfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
W1 Ma wiedzg dotyczaca procesow TPM w przedsigbiorstwie. L4 L4 L
Ma wiedzg o narzedziach umozliwiajacych rozwiazywanie probleméw TPM wystepujacych w
w2 organizacji. Zna wspoétczesne metody oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach
realizacji zadania produkcyjnego, w szczego6lnosci metode TPM - Total Produktowe
Maintenance.
w3 Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.
Ul Ma umiej¢tnos$c¢ skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie
zarzadzania utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie.
Ma umiejetno$é prawidtowej identyfikacji i interpretacji probleméw TPM wystepujacych w
organizacji. Umie oceni¢ sprawnos$¢ systemu utrzymania maszyn realizujacych proces wytworczy
U2 oraz wyznaczy¢ wspoltczesne wskazniki (np. OEE, MTBF, MTTR, MTTF), ponadto potrafi
przeprowadzié¢ proces wdrazania poprawy z wykorzystaniem TPM (Total Productive
Maintenance).
U3 Ma umiej¢tnos¢ skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji.
Jest $wiadomy odpowiedzialno$ci zwiazanej z praca zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
K1 aspektami i skutkami dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu maszyn
ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.
K2 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiej¢tnosci zawodowe dotyczace utrzymania ruchu
w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania droga prowadzenia badan naukowych.
K3 Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajgcych si¢ norm i
wymagan w aspekcie utrzymania ruchu.




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne

1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98

Suma 125 125

ECTS 5 S)

LITERATURA
Podstawowa
1 Szatkowski K., 2014,Nowoczesne zarzadzanie produkcja : ujgcie procesowe.
2 Nowakowski K. R. , 2011, Kaizen a reengineering : studium poréwnawcze.
3 Cwiklicki M., Obora H., 2009, Metody TQM w zarzadzaniu firma: praktyczne przyktady zastosowan.
4 Zimon D., 2012, System zarzadzania jako$cia wedtug normy ISO 9001 jako szansa przejscia organizacji na wyzszy poziom zarzadzania
jakoscia, ,,Organizacja i Kierowanie”
Uzupehiajaca
1 Kowalczewski W., 2006, Instrumenty zarzadzania wspotczesnym przedsigbiorstwem.
2 Dabrowski K. 1978, Remonty i konserwacje maszyn oraz urzadzen technicznych.
3 Kurasza J. 2005, Kontrola maszyn i urzadzen. Przeglady, naprawy, dostosowanie do wymogoéw UDT i PIP.
4 Kornicki L., Kubik Sz., 2009, OEE dla operatorow. Catkowita efektywno$¢ wyposazenia.
5 Pawlak W. R., 2000, Praktyki 5S w przedsigbiorstwach i instytucjach, czyli dbato$¢ o porzadek i skrz¢tne gospodarowanie.
6 Niewczas M., 2010, Kaizen - ciagle doskonalenie, Zarzadzanie jako$cia - doskonalenie organizacji
7 Karawszewski R., 2001, TQM teoria i praktyka
g Piasecki B., Walczak M., 2003, Wymagania bezpieczenstwa dla maszyn umieszczanych na rynkach Unii Europejskiej i na rynku
polskim.

9 Pajak E., 2007, Zarzadzanie produkcja.
10 Ohno T. 2009, System produkcyjny Toyoty.
11 Kosieradzka A., Lis S., 2000, Produktywno$¢. Metody analizy oceny i tworzenia programow poprawy.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Projekt przejsciowy I

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia I stopnia

Profil studiéw

Praktyczny

Automatyzacja i Utrzymanie

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosc¢ Ruchu
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wiasna studenta 35 Praca wiasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztalcenie umiejg¢tnosci rozwiazywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z réznych zakreséw techniki.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

umiejetnos¢ tworzenia dokumentacji technicznej, umiejetno$é dagnozowania urzadzen

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi ma wiedze z zakresu uktadow z zakresu funkcjonowania maszyn i urzadzen technicznych

- - - K_W07 K_W16 K_W17
W2 Ma wiedze z zakresu wytrzymato$ci materiatow
W3

Umiejetnosci
U1 Potrafi zaprojektowac proste urzadzenie techniczne
U2 potrafi okresli¢ funkcjonalno$¢ danego urzadzenia na podstawie dokumentacji technicznej K U07 K Ull K U18
U3
Kompetencje spoleczne

K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke K K01 K K02 K K04 K K06
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat 2
W C L /P
Omowienie struktury zaj¢é. Wprowadzenie 2
Analiza przpadku usterki urzadzenia 3
Okreslenie metod i narzg¢dzi do przeprowadzenia naprawy /remontu 3
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 2
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 2
W C L/P
Omowienie struktury zaj¢é. Wprowadzenie 1
Analiza przpadku usterki urzadzenia 1
Okreslenie metod i narzg¢dzi do przeprowadzenia naprawy /remontu 2
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 1
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ x
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
W1 ma wiedzg z zakresu uktadéw z zakresu funkcjonowania maszyn i urzadzen technicznych L = &
w2 Ma wiedzg z zakresu wytrzymato$ci materiatow
w3 0 L O
U1 Potrafi zaprojektowac proste urzadzenie techniczne
U2 potrafi okresli¢ funkcjonalno$¢ danego urzadzenia na podstawie dokumentacji technicznej O
U3 0 O U
K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa O
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke O
K3 0 O] 0
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 15 9
2 Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 L. Kurmaz . Podstawy konstruowania weztow i cze$ci maszyn Kielce : Politechnika Swietokrzyska , 2011
2 T. Dobrzanski .Rysunek techniczny maszynowy .Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2009
Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Projekt przejSciowy 11

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc

Automatyzacja i Utrzymanie
Ruchu

Modut ksztatcenia

Specjalnosciowy

Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr

VI

Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wlasna studenta 35 Praca wlasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresow techniki. Nabycie
umiejetnoséi i doswiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakatdach przemystowych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

projekt przejsciowy |
EFEKTY KSZTAYL.CENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

w1 ma wiedze z zakresu uktadow z zakresu automatyki przemystowe;j
w2 Ma wiedze z zakresu zasad pracy sterownikow PLC K W07 K W16 K W17
w3 potrafi zaprogramowac panel operatorski HMI

Umiejetnosci
U1 Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prostg aplikacje HMI
U2 potrafi zaprogramowac¢ sterownik PLC K U07 K U1l K U18
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwdj cywilizacyjny spoleczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke K K01 K K02 K K04 K_KO06
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
w C L/P
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 3
omowienie postepodw prac- konsultacja problemow 3
sprawdzenie poprawnos$ci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 2
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
w C L/P
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 1
omowienie postepdw prac- konsultacja problemow 2
sprawdzenie poprawnos$ci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 1
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ i
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. . . 4| 4| M
W1 ma wiedze z zakresu uktadéw z zakresu automatyki przemystowej
w2 Ma wiedze z zakresu zasad pracy sterownikow PLC
W3 potrafi zaprogramowac¢ panel operatorski HMI
U1 Potrafi zaprojektowac i zaimplementowa¢ prosta aplikacje¢ HMI
U2 potrafi zaprogramowac¢ sterownik PLC
U3 L] O O
K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwdj cywilizacyjny spoleczenstwa [
0
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke
K3 L] U] L]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50

ECTS 2 2




LITERATURA

Podstawowa

Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Gtogow, 2011

Dzierzek K., Programowanie sterownikow GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Zarzadzanie niezawodnos$cia systeméw technicznych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Automatyzacja i utrzymanie
ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr|VII Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 0 Cwiczenia 0
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 30 Praca wiasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: zarzadzanie niezawodno$cia systemow technicznych. Szczeg6lny nacisk ktadzie si¢ na
zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych zarzadzanie niezawodnoscia systemow technicznych w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zajgc¢
student nabywa umiejgtnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w procesie zarzadzania niezawodnoscia
systemow technicznych do samodzielnego projektowania elementow systeméw zarzadzania. Poznanie i zrozumienie podstawowych pojgé z zakresu
zarzadzania niezawodno$cia systemow technicznych. Przedstawione sa podstawowe przemystowe rodzaje komputerowych systemow
wspomagajacych zarzadzanie.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza i umiejgtnosci zwigzane z obstuga komputera oraz programu MS Excel.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi

Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z zarzadzaniem niezawodnoscig systemow
technicznych w przedsigbiorstwie.

w2

Ma wiedzg¢ o narzgdziach umozliwiajacych rozwigzywanie problemow jakie wystepuja w
zarzadzaniu niezawodnoscig systemow technicznych w przedsigbiorstwie. Zna wspolczesne
metody zarzadzania niezawodno$cia systemow technicznych. Student ma wiedzg z zakresu metod
oceny niezawodnos$ci w eksploatacji urzadzen mechanicznych. Zna podstawowe zagadnienia z
zakresu optymalizacji procesow eksploatacji oraz rozumie i zna zasady z zakresu analizy
bezpieczenstwa i jako$ci.

W3

Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

K_W16 K_W17 K_WI18
K_W20

Umiejetnosci

U1

Ma umiejetno$é skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie
zarzadzania niezawodnos$cia systemow technicznych w przedsigbiorstwie.

U2

Ma umiejetno$é prawidtowej identyfikacji i interpretacji problemow zwiazanych z zarzadzaniem
niezawodnoscig systemow technicznych wystepujacych w organizacji. Student posiada
umiejetno$ci wykorzystania technik i narzedzi w ocenie niezawodnosci ztozonych uktadow
technicznych oraz w zarzadzaniu jakoscig.

u3

Ma umiejgtno$é skutecznego wykorzystywania standardéw i wymagan stawianych organizacji.
Student potrafi interpretowac uzyskane wyniki i ocenia¢ ich przydatnos¢ w dziatalnosci
inzynierskiej. Umie ocenia¢ efektywnos$¢ wprowadzanych zmian i posiada umiejetno$¢ korzystania
z narzgdzi informatycznych.

K_U01 K_U02 K_U03 K_U18
K_U20 K_U21 K_U22

Kompetencje spoleczne

K1

Jest $wiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowg tacznie z pozatechnicznymi
aspektami i skutkami dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na zarzadzanie niezawodnoscia
systemow technicznych.

K2

Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiejg¢tnosci zawodowe dotyczace zarzadzania
niezawodnoscia systemow technicznych w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania. Student posiada
$wiadomo$¢ ciaglego doksztalcania si¢ i ciaglego podnoszenia kompetencji, potrafi mysleé
(interioryzowac) w zakresie tworczej dziatalno$ci w obszarze eksploatacji maszyn.

K3

Potrafi wspétpracowaé samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych si¢ wymagan
w aspekcie zarzadzania niezawodno$cig systemow technicznych.

K_K01 K_K02 K_K03 K_K05




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Pojgcia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne systemy
zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacja i wiedza. Technologie baz
danych w zarzadzaniu.

Technika systemdw: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie (klasyfikacja),
analiza i projektowanie, optymalizacja rozwigzan, automatyzacja kompleksowa, rola i zadania informatyki.

Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania systemow
zarzadzania, zarzadzanie kompleksem operacji.

Narzgdzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstugi baz danych, arkusze kalkulacyjne,
edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy przygotowania produkeji i
zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system MRP), systemy zintegrowane (ERP).

Zintegrowane systemy zarzadzania SAP ERP - jako narzg¢dzie do zarzadzania niezawodnoscig systemow w
organizacjach.

Zarzadzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i zarzadzanie
produkeja, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jako$cia.

RAZEM

15

15

15

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Pojgcia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne systemy
zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacja i wiedza. Technologie baz
danych w zarzadzaniu.

Technika systemdw: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie (klasyfikacja),
analiza i projektowanie, optymalizacja rozwigzan, automatyzacja kompleksowa, rola i zadania informatyki.

Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania systemow
zarzadzania, zarzadzanie kompleksem operacji.

Narzgdzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstugi baz danych, arkusze kalkulacyjne,
edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy przygotowania produkeji i
zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system MRP), systemy zintegrowane (ERP).

Zintegrowane systemy zarzadzania SAP ERP - jako narzg¢dzie do zarzadzania niezawodnoscig systemow w
organizacjach.

Zarzadzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i zarzadzanie
produkeja, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jako$cia.

RAZEM

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Kod |Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

Aktywnosé
na zajeciach

Waga w weryfikacji efektéw ksztalcenia

70%

20%

10%

Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z zarzadzaniem niezawodnoscig systemow

wi technicznych w przedsigbiorstwie.

&3]

LI

L]

Ma wiedzg¢ o narz¢dziach umozliwiajacych rozwigzywanie problemow jakie wystepuja w
zarzadzaniu niezawodnoscig systemow technicznych w przedsigbiorstwie. Zna wspolczesne
metody zarzadzania niezawodno$cia systemow technicznych. Student ma wiedzg z zakresu metod
w2 oceny niezawodnos$ci w eksploatacji urzadzen mechanicznych. Zna podstawowe zagadnienia z
zakresu optymalizacji procesow eksploatacji oraz rozumie i zna zasady z zakresu analizy

bezpieczenstwa i jako$ci.

W3 Ma wiedze o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie

ul zarzadzania niezawodnoscia systemow technicznych w przedsigbiorstwie.

Ma umiejetno$é prawidtowej identyfikacji i interpretacji problemow zwiazanych z zarzadzaniem
niezawodnoscia systemow technicznych wystepujacych w organizacji. Student posiada
umiejetno$ci wykorzystania technik i narzedzi w ocenie niezawodnosci ztozonych uktadow
technicznych oraz w zarzadzaniu jakoscig.

U2

Ma umiejegtno$é skutecznego wykorzystywania standardéw i wymagan stawianych organizacji.
Student potrafi interpretowac¢ uzyskane wyniki i oceniac¢ ich przydatnos¢ w dziatalnosci
inzynierskiej. Umie ocenia¢ efektywno$¢ wprowadzanych zmian i posiada umiej¢tno$¢ korzystania
z narzgdzi informatycznych.

u3

Jest $wiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z praca zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
K1 aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na zarzadzanie niezawodnos$cig
systemow technicznych.

Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiejgtnosci zawodowe dotyczace zarzadzania
K2 niezawodno$cia systemow technicznych w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania. Student posiada
$wiadomo$¢ ciaglego doksztalcania si¢ i ciaglego podnoszenia kompetencji, potrafi mysle¢

(interioryzowal) w zakresie tworczej dzialalno$ci w obszarze eksploatacji maszyn.

Potrafi wspolpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajgcych si¢ wymagan

K3 . L . . .
w aspekcie zarzadzania niezawodno$cig systemow technicznych.




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne

Niestacjonarne

Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow

45

27

Praca wiasna studenta

30

48

Suma

75

75

ECTS

3

3

LITERATURA

Podstawowa

Hamol A., 2013, Zarzadzanie jakoscig z przyktadami.

Migdalski J., 1982, Poradnik niezawodno$¢.

Hamrol A., 2018, Zarzadzanie i inzynieria jakosci.

Bugdol M., 2018, System zarzadzania jako$cig wedtug normy ISO 9001:2015.

Kowalewski M., Murawska M., 2011, Koszty jako$ci w przedsigbiorstwie produkcyjnym.

Legutko S., 2007, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.
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Sokotowicz W., Srzednicki A., 2006, ISO - system zarzadzania jako$cia.

Uzupelniajaca

Zottowski B., Nizinski S., 2010, Modelowanie procesow eksploatacji.

Malinowski J., 2005, Algorytmy wyznaczania niezawodno$ci systemow sieciowych o wybranych typach struktur.

PN-EN ISO 9001: 2009: Systemy zarzadzania jako$cia. Wymagania. Warszawa: PKN 2009

Pawlak W. R., 2000, Praktyki 5S w przedsigbiorstwach i instytucjach, czyli dbatos¢ o porzadek i skrzg¢tne gospodarowanie.

Chmielarz W., 1996, Systemy informatyczne wspomagajace zarzadzanie.

Bobrowski D., 1985, Modele i metody matematyczne teorii niezawodno$ci w przyktadach i zadaniach.

Niewczas M., 2010, Kaizen - ciggle doskonalenie, Zarzadzanie jakoscig - doskonalenie organizacji
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Zotowski B., Nizifiski S., 2010, Modelowanie proceséw eksploatacii.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Gospodarka remontowa w przedsi¢biorstwie

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Automatyzacja i utrzymanie
ruchu

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr| VI Forma zaliczenia,

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Cwiczenia 0 Cwiczenia 0

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27

Praca wtasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. Szczegdlny nacisk ktadzie si¢ na
zaprezentowanie rozwiazan gwarantujacych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa
umiejetnosei skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie
podstawowych pojec z zakresu gospodarki remontowej w przedsigbiorstwie.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza i umiejgtnosci zwiazane z obstuga komputera oraz programu MS Excel.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

wymagan w aspekcie utrzymania ruchu.

Wiedza
W1 Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa przedsigbiorstwie.
Ma wiedzg o narzc;dzlat?h umoz.hvsflaja,cych rozwiazywanie problgmqw jakie wys'te;pujq w K Wi6 K W17 K W18
w2 gospodarce remontowej przedsiebiorstw wystepujacych w organizacji. Zna wspoétczesne metody - K W20
oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach realizacji zadania produkcyjnego. -
w3 Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.
Umiejetnosci
U Ma umiejetnos¢ skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie
gospodarki remontowej w przedsiebiorstwie.
Ma umiejetnos¢ prawidtowej identyfikacji i interpretacji problemow zwigzanych z gospodarka
remontowa wystepujacych w organizacji. Umie oceni¢ sprawno$¢ systemu utrzymania maszyn
U2 realizujacych proces wytworczy oraz wyznaczy¢ wspotczesne wskazniki (np. OEE, MTBF, MTTR, K—Ulgl Ul;ﬁU]gZUI;IUIgSUI;EUIS
MTTF), ponadto potrafi przeprowadzi¢ proces wdrazania poprawy z wykorzystaniem TPM (Total - - =
Productive Maintenance).
U3 Ma umiejgtno$é skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji.
Kompetencje spoleczne
Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwiazanej z pracg zawodowa facznie z pozatechnicznymi
K1 aspektami i skutkami dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu maszyn
ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na srodowisko naturalne.
K2 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace utrzymania ruchu | K_KO01 K_K02 K_K03 K_K05
w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.
K3 Potrafi wspolpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomos¢ zmieniajacych si¢ norm i




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat S
W L P
Wprowadzenie do zagadnien zwiazanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1 1
Klasyfikacja $rodkow trwatych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwalych, metody amortyzacji i 3 2 ’
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2 2
Prace szczegolnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 2 2
Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmiennos$¢ parametréw stanu ’ 2 2
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki eksploatacyjne. 2 4 4
Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utrzymanie Ruchu. 3 2 2
Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jako$ci. BHP i Srodowisko.
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W L P
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1 1
Klasyfikacja srodkow trwatych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i 5 ! !
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2 2
Prace szczegdlnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 1 1 1
Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmiennos$¢ parametrow stanu 1 1 |
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki eksploatacyjne. | 2 2
Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utrzymanie Ruchu. 1 1 |
Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L,
Kod OpiS Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w weryfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. L o k4 L L]
W1 Ma wiedzg dotyczaca zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa przedsigbiorstwie.
M v
Ma wiedzg o narzgdziach umozliwiajacych rozwiazywanie problemow jakie wystepuja w
w2 gospodarce remontowej przedsiebiorstw wystepujacych w organizacji. Zna wspotczesne metody
oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach realizacji zadania produkcyjnego.
w3 Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja. 0
- Ma umiejgtno$é skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwiazan modelowych w zakresie Ll
gospodarki remontowej w przedsigbiorstwie.
Ma umiejetnos¢ prawidtowej identyfikacji i interpretacji problemow zwiazanych z gospodarka
remontowa wystepujacych w organizacji. Umie oceni¢ sprawno$¢ systemu utrzymania maszyn
U2 realizujacych proces wytworczy oraz wyznaczy¢ wspotczesne wskazniki (np. OEE, MTBF, MTTR,
MTTF), ponadto potrafi przeprowadzi¢ proces wdrazania poprawy z wykorzystaniem TPM (Total
Productive Maintenance).
U3 Ma umiejetnos¢ skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji. U
Jest sSwiadomy odpowiedzialno$ci zwiazanej z praca zawodowa tacznie z pozatechnicznymi O
K1 aspektami i skutkami dziatalno$ci inzynierskiej, w tym jej wpltywu na utrzymanie ruchu maszyn
ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na $rodowisko naturalne.
. . , O
K2 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiej¢tnosci zawodowe dotyczace utrzymania ruchu
w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.
K3 Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych si¢ norm i |
wymagan w aspekcie utrzymania ruchu.




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne

1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98

Suma 125 125

ECTS 5 5

LITERATURA
Podstawowa
1 Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.
2 Gorecki A., Grzegérski Z., 1992, Montaz, naprawa i eksploatacja maszyn i urzadzen przemystowych.
3 Legutko S., 2004, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.
Uzupekniajaca
1 Pawlak W. R., 2000, Praktyki 5S w przedsigbiorstwach i instytucjach, czyli dbato$¢ o porzadek i skrzg¢tne gospodarowanie.
2 Dabrowski K. 1978, Remonty i konserwacje maszyn oraz urzadzen technicznych.
3 Kurasza J. 2005, Kontrola maszyn i urzadzen. Przeglady, naprawy, dostosowanie do wymogoéw UDT i PIP.
4 Napiorkowski J., Drozyner P., Mikotajczak P., 2013, Podstawy budowy i eksploatacji pojazdéw i maszyn.
5 Wrotkowski J., 1968, Gospodarka remontowa, Pojgcia i zasady ogolne.
6 Czarnowski J., 1953, Gospodarka remontowa.
- Piasecki B., Walczak M., 2003, Wymagania bezpieczenstwa dla maszyn umieszczanych na rynkach Unii Europejskiej i na rynku
polskim.

8 Kornicki L., Kubik Sz., 2009, OEE dla operatorow. Catkowita efektywno$¢ wyposazenia.
9 Niewczas M., 2010, Kaizen - ciagte doskonalenie, Zarzadzanie jakoscia - doskonalenie organizacji




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Metody planowania i proces utrzymania ruchu

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Automatyzacja i Utrzymanie
Ruchu

Modut ksztatcenia| Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27
Praca wtasna studenta 105 Praca wlasna studenta 123
Razem 150 Razem 150

ECTS [3 ECTS 6

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: metody planowania i proces utrzymania ruchu. Szczegdlny nacisk ktadzie si¢ na
zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zajgc student nabywa
umiejetno$ci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w procesie planowania i utrzymania ruchu. Poznanie i
zrozumienie podstawowych pojec¢ z zakresu metod planowania i proceséw utrzymania ruchu. Student potrafi planowa¢ prace dziatu utrzymania
ruchu w zakresie ludzi, maszyn, czg$ci zamiennych i strategii. Student zna strategie utrzymania ruchu maszyn, metody techniki i technologie
utrzymania wyposazenia produkcyjnego, podstawowe zasady utrzymania maszyn wynikajace z wymagan dyrektywy maszynowej. Student potrafi
praktycznie oceni¢ wptyw roznych czynnikow na stan maszyn, wybrac¢ strategic URM, planowa¢ utrzymanie ruchu maszyn w przedsigbiorstwie.
Student nabywa umiejgtnosci pracy w grupie, odpowiedzialnosci za whasng prace, ma swiadomosé wplywu skutkéw procesu produkeji na
utrzymanie ruchu maszyn i pozatechniczne aspekty dziatalnoéci inzyniera.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Wiedza z zakresu podstawowej budowy maszyn technologicznych i linii produkecyjnych stosowanych w przemysle. Podstawowa wiedza i
umiejetno$ci zwigzane z obstuga komputera oraz programu MS Excel.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

Ma wiedzg dotyczaca planowania i procesow utrzymania ruchow w przedsigbiorstwie.

W2

Ma wiedzg o narzedziach umozliwiajacych planowanie i utrzymaniwe ruchu maszych
wystepujacych w organizacji. Zna wspolczesne metody planowania i utrzymania sprawnosci
maszyn w procesach realizacji zadania produkcyjnego.

W3

Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

K_W16 K_W17 K_W18 K_W20

Umiejetnosci

U1

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie
zarzadzania, metod plania i procesOw utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie. Posiada umiejetnosé
analiz zagrozen wystepujacych w systmie utrzymania ruchu maszyn. Zna metody analizy
uzytkowania urzaden w wybranej dziatalnosci wytworczej.

U2

Ma umiejetnosé prawidtowej identyfikacji i interpretacji probleméw zwiazanych z metodami
planowania i proceséw utrzymania ruchu wystepujacych w organizacji. Umie oceni¢ sprawno$¢
systemu planowania i zarzadzania realizujacych proces wytworczy oraz wyznaczy¢ wspolczesne
wskazniki wystepujace w procesach produkcyjnych i utrzymania ruchu, ponadto potrafi
przeprowadzi¢ proces wdrazania poprawy z wykorzystaniem Lean Manufacturing oraz narzedzi
umozliwiajacych rozwigzywanie probleméw TPM wystepujacych w organizacji

U3

Ma umiejetnosé skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji.

K_U01 K_U02 K_U03 K_U18
K_U20 K_U21 K_U22

Kompetencje spoleczne

K1

Jest $wiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z praca zawodowa lacznie z pozatechnicznymi
aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu maszyn
ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.

K2

Potrafi samodzielnie zdobywac wiedze oraz umiej¢tnosci zawodowe dotyczace metod planowania
i procesOw utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.

K3

Potrafi wspotpracowa¢ samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych sig norm i
wymagan w aspekcie metod planowania i procesow utrzymania ruchu.

K_K01 K_K02 K_K03 K_K05




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Podstawy zarzadzania produkcja i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkeyjny i proces
wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego organizacja. Typy i formy
organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebiegu produkcji. Zdolno$¢ produkcyjna. Podstawy planowania i
sterowania produkcja oraz realizacja ustug. Wspotczesne metody zarzadzania produkcja i ustugami. Istota
utrzymania ruchu maszyn. Pojgcia podstawowe. Aspekty obstugiwalnosci w cyklu zycia wyrobu. Istota i
charakterystyka utrzymania ruchu maszyn w przedsigbiorstwie.

Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja strat -
marnotrastwa.

Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu. Model
podejscia procesowego.

Planowanie i sterowanie produkcja i ustugami przy pomocy nowoczesnych systeméw - MRP I, MRP I,
MRPIII (ERP 1), ERP II,

Glowne planowanie produkcji - Harmonogramowanie produkcji - MPS (Master Production Scheduling)

Instrumentarium planowania: zasady (praca zespotowa, Kaizen, Poke-Yoke, zero defektow, 8 zasad
zarzadzania jakoscig, 14 zasad Deminga), metody (FMEA, QFD, SPC, DOE - planowanie eksperymentow,
raport 8D, 5S), narzedzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy, Diagram Pareto-Lorenza, Diagram
przeptywu, Karty kontrolne Shewarta, Histogram, burza m6zgow, nowe narzgdzia planowania), techniki
(pomiar, zapis, ocena organoleptyczna, arkusze badawcze). Stosowanie metod Lean Manufacturing
(Oszczednego Wytwarzania) do wprowadzania inowacji w procesie produkcyjnym.

Mapowanie proceséw - VS (Value Stream)

Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsigbiorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu ruchu
maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziatalno$ci planistycznej,
ewidencyjnej i techniczno-technologiczne;j.

Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywno$¢ strategii
utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu ruchu maszyn.

RAZEM

15

15

15

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

L

Podstawy zarzadzania produkcja i ushugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkeyjny i proces
wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego organizacja. Typy i formy
organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebiegu produkcji. Zdolno$¢ produkcyjna. Podstawy planowania i
sterowania produkcja oraz realizacja ushug. Wspotczesne metody zarzadzania produkcja i ustugami. Istota
utrzymania ruchu maszyn. Pojecia podstawowe. Aspekty obstugiwalnosci w cyklu zycia wyrobu. Istota i
charakterystyka utrzymania ruchu maszyn w przedsigbiorstwie.

Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja strat -
marnotrastwa.

Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu. Model
podejscia procesowego.

Planowanie i sterowanie produkcja i ustugami przy pomocy nowoczesnych systeméw - MRP I, MRP 11,
MRPIII (ERP I), ERP II,

Glowne planowanie produkcji - Harmonogramowanie produkcji - MPS (Master Production Scheduling)

Instrumentarium planowania: zasady (praca zespotowa, Kaizen, Poke-Yoke, zero defektow, 8 zasad
zarzadzania jakoscig, 14 zasad Deminga), metody (FMEA, QFD, SPC, DOE - planowanie eksperymentow,
raport 8D, 5S), narzedzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy, Diagram Pareto-Lorenza, Diagram
przeptywu, Karty kontrolne Shewarta, Histogram, burza m6zgow, nowe narzgdzia planowania), techniki
(pomiar, zapis, ocena organoleptyczna, arkusze badawcze). Stosowanie metod Lean Manufacturing
(Oszczednego Wytwarzania) do wprowadzania inowacji w procesie produkcyjnym.

Mapowanie procesow - VS (Value Stream)

Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsigbiorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu ruchu
maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziatalno$ci planistycznej,
ewidencyjnej i techniczno-technologiczne;j.

Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywno$¢ strategii
utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu ruchu maszyn.

RAZEM




WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Kod

Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

AKtywno$¢
na zajeciach

‘Waga w werfikacji efektow ksztalcenia

70%

20%

10%

W1

Ma wiedzg dotyczaca planowania i procesow utrzymania ruchow w przedsigbiorstwie.

w2

Ma wiedzg o narzgdziach umozliwiajacych planowanie i utrzymaniwe ruchu maszych wystgpujacych w
organizacji. Zna wspotczesne metody planowania i utrzymania sprawnos$ci maszyn w procesach realizacji
zadania produkcyjnego.

W3

Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

S|

U1

Ma umiejetno$é skutecznego wykorzystania nowoczesnych rozwigzan modelowych w zakresie zarzadzania,
metod plania i proceséw utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie. Posiada umiejgtno$¢ analiz zagrozen
wystepujacych w systmie utrzymania ruchu maszyn. Zna metody analizy uzytkowania urzaden w wybranej
dziatalnosci wytworczej.

U2

Ma umiejetno$¢ prawidlowej identyfikacji 1 interpretacji probleméw zwiazanych z metodami planowania i
proceséw utrzymania ruchu wystgpujacych w organizacji. Umie oceni¢ sprawno$¢ systemu planowania i
zarzadzania realizujacych proces wytworczy oraz wyznaczy¢ wspolczesne wskazniki wystgpujace w
procesach produkeyjnych i utrzymania ruchu, ponadto potrafi przeprowadzi¢ proces wdrazania poprawy z
wykorzystaniem Lean Manufacturing oraz narz¢dzi umozliwiajacych rozwigzywanie problemow TPM
wystepujacych w organizacji

U3

Ma umiejgtnos¢ skutecznego wykorzystywania standardow i wymagan stawianych organizacji.

K1

Jest $wiadomy odpowiedzialnosci zwigzanej z praca zawodowa tacznie z pozatechnicznymi aspektami i
skutkami dzialalnosci inzynierskiej, w tym jej wplywu na utrzymanie ruchu maszyn ich sprawnosci,
bezpieczenstwa oraz wplywu na srodowisko naturalne.

K2

Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiejgtnosci zawodowe dotyczace metod planowania i
procesOw utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.

K3

Potrafi wspotpracowaé samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zmieniajacych si¢ norm i wymagan w
aspekcie metod planowania i proceséw utrzymania ruchu.

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne

Niestacjonarne

Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow

45

27

Praca wiasna studenta

105

123

Suma

150

150

ECTS

6

6

LITERATURA

Podstawowa

Pajak E., 2006, Zarzadzanie produkcja : produkt, technologia, organizacja.

Waters D., 2001, Zarzadzanie operacyjne. Towary i ustugi

Durlik I, 2007, Inzynieria zarzadzania : strategia i projektowanie systemow produkcyjnych.

Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.
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Piersiala S., Trzcielinski S., 2005, Systemy utrzymania ruchu, Koncepcje zarzadzania systemami wytworczymi.
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PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studidw|

Praktyczny

Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Elektrotechnika przemystowa

Modut ksztalcenia[Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|V Forma zaliczenia,

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 95 Praca wlasna studenta 107
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: znajomosci podstawowych pojgé z elektrotechniki, elektroenergetyki,

rozumienia zasad funkcjonowania systemu elektroenergetycznego oraz rozumienia istoty zagrozenia porazenia pradem elektrycznym, a takze
podstawowych poje¢ i zasad ochrony przeciwporazeniowe;j i zasad postgpowania w sytuacji zagrozenia porazeniem.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

W1 ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadéw
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych K_W01 K_W07 K_WI18
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
w3 ma podstawowa wiedz¢ niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i
innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowaé je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
u2 stosuje zasady bezpieczefistwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle K U01 K _U02 K_U21
potrafi przygotowa¢ dokumentacjg oraz prezentacje ustng dotyczaca realizacji stawianego
U3 zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-
komunikacyjnych
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
$wiadomos¢ t ju i wph h metod i technik
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i techni K K01 K K02 K K05
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego - - -
K3 rozumie koniecznos¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Liczba godzin
W C L /P

Temat

Wihasdciwoscei energii elektrycznej (EE) i jej znaczenie dla gospodarki. Problemy wytwarzania EE:
klasyfikacja zrodet EE, klasyfikacja elektrowni, kierunki rozwoju elektroenergetyki, problemy
ekologiczne. System elektroenergetyczny (SEE): definicja, zadania, struktura, podstawowe parametry i
cechy, rodzaje urzadzen elektroenergetycznych i ich rola

Wybrane aspekty praktyczne przetwarzania EE na uzyteczne postacie energii, podstawowe rodzaje
odbiorow energii elektrycznej. Wybrane zastosowania pradu statego i przemiennego. Podstawowe 3 2
zagadnienia jakosci i racjonalnego uzytkowania energii.

Bezpieczenstwo uzytkowania EE. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa uzytkowania
instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na 3 4
organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Klasyfikacja napig¢ i urzadzen elektrycznych z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, typy uktadow

sieci o napigciach do 1kV, oznaczenia przewoddw i zaciskow. 3 2
Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezpo$rednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
- . . . i L 3 3
ochrona dodatkowa (uzupehiajaca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o napigciu
powyzej 1kV.
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Wihaséciwoscei energii elektrycznej (EE) i jej znaczenie dla gospodarki. Problemy wytwarzania EE:
klasyfikacja zrodet EE, klasyfikacja elektrowni, kierunki rozwoju elektroenergetyki, problemy ’ )
ekologiczne. System elektroenergetyczny (SEE): definicja, zadania, struktura, podstawowe parametry i
cechy, rodzaje urzadzen elektroenergetycznych i ich rola
Wybrane aspekty praktyczne przetwarzania EE na uzyteczne postacie energii, podstawowe rodzaje
odbiorow energii elektrycznej. Wybrane zastosowania pradu statego i przemiennego. Podstawowe 2 2

zagadnienia jakosci i racjonalnego uzytkowania energii.

Bezpieczenstwo uzytkowania EE. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa uzytkowania
instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na 1 1
organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Klasyfikacja napig¢ i urzadzen elektrycznych z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, typy uktadow

sieci o napigciach do 1kV, oznaczenia przewoddw i zaciskow. 2 2
Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezpo$rednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i 2 5
ochrona dodatkowa (uzupehiajaca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o napigciu
powyzej 1kV.
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ T
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
‘Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebrg liniowa, metody
Wi probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
rozwigzywanie probleméw, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy wynikow
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
w2 prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego
W3 ma podstawowg wiedzg niezbgdna do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formulowac¢ opinie
U2 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujace w przemysle
U3 potrafi przygotowa¢ dokumentacje¢ oraz prezentacjg ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania O O
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzg¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $§wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 rozumie }(onie??nPéé. pr2§d§i¢biorczoéci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z O [
zasadami etyki inzynierskiej




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zajeé dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno : Pafistwowa Wyzsza Szkota

Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

Wihadystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupelniajaca

Jabtonski W.: ,,Ochrona przeciwporazeniowa w urzadzeniach elektroenergetycznych niskiego i wysokiego napigcia”, WNT,

Warszawa 2008.

Henryk Markiewicz . Zagrozenia i ochrona od porazen w instalacjach elektrycznych. Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-

Techniczne , 2004




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Maszyny elektryczne 1

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnose

Elektrotechnika przemyslowa

Modut ksztalcenia|Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 45 Razem 27
Praca wiasna studenta 105 Praca wiasna studenta 123
Razem 150 Razem 150

ECTS 6 ECTS 6

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: budowy i zasady dziatania dfawikow i transformatoréw, sporzadzania i
rozwigzywania modeli matematycznych tych urzadzen, znajomosci ich wlasno$ci ruchowych oraz klasyfikacji i opisu pol magnetycznych
wystgpujacych w maszynach elektrycznych wirujacych oraz sporzadzania prostych schematow rozwinigtych uzwojen maszyn pradu
przemiennegodedykowanego dla uktadéw zrobotyzowanych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

W1 ukiernunkowang na rozwiazywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych
ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych VOO X0 B
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezb¢dng do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma elementarng wiedzg¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukeji machanicznych, jak rowniez
w3 . . . .
stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania K U0l K U03 K U21
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ - - -
wiasciwe metody i narzgdzia
U3 ma umiejetno$¢ samoksztatcenia sig, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma swladomosc permanentnego rOZ\.’V'O_]Ll i wpbfwu nowoczesn'ych metqq i tec'hmk K K01 K K02 K K05
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego = = =
K3 rozumie koniecznos¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki




TRESCI KSZTALCENTIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W C L /P
Wprowadzenie. Maszyna elektryczna jako przetwornik energii. Wytwarzanie pola magnetycznego.
Dziatanie indukcyjne i dynamiczne w polu magnetycznym. Obwody magnetyczne maszyn pradu statego i 6 2
przemiennego: zasady obliczania pradu magnesujacego i strat mocy czynnej w rdzeniu.
Roéwnania ogolne i schemat zastgpczy uzwojenia nawinigtego na rdzeniu przy uwzglednieniu rozproszenia 6 2
strumienia magnetycznego. Rodzaje i klasyfikacja maszyn elektrycznych.
Transformatory. Zasady budowy, typy i klasyfikacja transformatorow. Rownania ogélne transformatora 6 3
jednofazowego.
Stan jatowy i stan zwarcia transformatora: charakterystyki statyczne, prad stanu jalowego, napigcie 6 4
zwarcia i prad zwarcia, bilans mocy czynnej i strat, wyznaczenie parametrow schematu zastgpczego.
Stan obcigzenia transformatora: wlasno$ci ruchowe, charakterystyka zewnetrzna, zmienno$¢ napiecia,
straty i sprawno$¢. Praca rownolegta transformatorow: rownania ogolne, warunki poprawnej pracy 6 4
réwnoleglej.
RAZEM 30 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L/P
Wprowadzenie. Maszyna elektryczna jako przetwornik energii. Wytwarzanie pola magnetycznego.
Dziatanie indukcyjne i dynamiczne w polu magnetycznym. Obwody magnetyczne maszyn pradu statego i 3 1
przemiennego: zasady obliczania pradu magnesujacego i strat mocy czynnej w rdzeniu.
Roéwnania ogdlne i schemat zastgpczy uzwojenia nawinigtego na rdzeniu przy uwzglednieniu rozproszenia 3 5
strumienia magnetycznego. Rodzaje i klasyfikacja maszyn elektrycznych.
Transformatory. Zasady budowy, typy i klasyfikacja transformatorow. Roéwnania ogélne transformatora 4 2
jednofazowego.
Stan jalowy i stan zwarcia transformatora: charakterystyki statyczne, prad stanu jalowego, napiecie 4 5
zwarcia i prad zwarcia, bilans mocy czynnej i strat, wyznaczenie parametrow schematu zastepczego.
Stan obcigzenia transformatora: wlasno$ci ruchowe, charakterystyka zewngtrzna, zmienno$¢ napigcia,
straty i sprawnos¢. Praca rownolegta transformatoréw: rGwnania ogolne, warunki poprawnej pracy 4 2
réwnoleglej.
RAZEM 18 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ "
Kod Opis Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
wi probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg¢ o podstawowych
w2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
3 ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak rowniez
W stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia
U3 ma umiej¢tno$¢ samoksztalcenia sig, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych
K1 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
2 ma $§wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 rozumie .kome.cznosc przedsigbiorczoci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
Praca wlasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
LITERATURA
Podstawowa

Plamitzer, Antoni M. (1916-2001). Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczn , 1982

Gozlinska, Elzbieta.Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 2007 zawodowych studiéw

technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupelniajaca

Anuszczyk, Jan (1948-).Maszyny elektryczne Wydano: £.6dz : Wydawnictwo Politechniki £6dz , 2012

Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987

Pustota, Jerzy. Maszyny komutatorowe dla automatyki Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczn , 1971




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(modutu) Maszyny elektryczne I1
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow[Automatyka i Robotyka Specjalno$c|Elektrotechnika przemystowa
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr[ VI Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: budowy i zasady dziatania maszyn asynchronicznych i synchronicznych
oraz komutatorowych pradu statego, sporzadzania i rozwigzywania modeli matematycznych tych maszyn oraz znajomosci ich wlasnosci
ruchowych.dedykowanego dla uktadéw zrobotyzowanych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
W1 ukiernunkowang na rozwiazywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
W2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

K_W01 K W07 K_W12

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

Umiejetnosci

potrafi pozyskiwac informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych

U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé K U01 K U03 K U21
wlasciwe metody i narzedzia - - -

ma umiejetnos$¢ samoksztatcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji
U3 zawodowychuktadu, wskaza¢ przyczyny jego niesprawnosci, cechy uzytkowe, zamowic¢
cze$ci zamienne

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wiasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prac¢ w zespole

ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik

K2 inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K_K01 K_K02 K_K05

rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczos$ci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

K3 zgodnie z zasadami etyki inzynierskiej




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L /P
Maszyny asynchroniczne. Budowa, typy i klasyfikacja, zasada dziatania i rodzaje pracy maszyny.
Roéwnania ogolne i schemat zastgpczy. Moment elektromagnetyczny i charakterystyka mechaniczna. 3 6
Stabilno$¢ pracy maszyny. Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obciazeniu, nastawianie
predkosci obrotowej. Praca hamulcowa i pradnicowa.
Maszyny synchroniczne. Typy i rodzaje budowy. Oddziatywanie twornika. Schemat zastepczy i wykres 3 6
wskazowy maszyny jawnobiegunowej i cylindrycznej. Stabilno$¢ pracy i moment synchronizujacy.
Wtasnos$ci ruchowe pradnicy przy pracy samotnej: stan jatowy, stan zwarcia, charakterystyki w stanie 3 6
obcigzenia. Praca silnikowa: metody rozruchu, whasnosci ruchowe.
Maszyny komutatorowe pradu statego. Typy i rodzaje budowy. Obwdd magnetyczny i uzwojenia
twornikéw. Komutator i jego dziatanie. Sposoby wzbudzania maszyn obcowzbudnych, bocznikowych, 3 6
szeregowo — bocznikowych i szeregowych
Praca pradnicowa: charakterystyki biegu jatowego i zwarcia, wtasnosci ruchowe przy obciazeniu. Praca 3 6
silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obciazeniu, nastawianie predkosci obrotowe;.
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L /P
Maszyny asynchroniczne. Budowa, typy i klasyfikacja, zasada dzialania i rodzaje pracy maszyny.
Roéwnania ogolne i schemat zastepczy. Moment elektromagnetyczny i charakterystyka mechaniczna. 5 4
Stabilno$¢ pracy maszyny. Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obciazeniu, nastawianie
predkosci obrotowej. Praca hamulcowa i pradnicowa.
Maszyny synchroniczne. Typy i rodzaje budowy. Oddziatywanie twornika. Schemat zastepczy i wykres 5 3
wskazowy maszyny jawnobiegunowej i cylindrycznej. Stabilno$¢ pracy i moment synchronizujacy.
Wrhasnos$ci ruchowe pradnicy przy pracy samotnej: stan jatowy, stan zwarcia, charakterystyki w stanie | 4
obciazenia. Praca silnikowa: metody rozruchu, wlasnosci ruchowe.
Maszyny komutatorowe pradu statego. Typy i rodzaje budowy. Obwdd magnetyczny i uzwojenia
twornikéw. Komutator i jego dziatanie. Sposoby wzbudzania maszyn obcowzbudnych, bocznikowych, 2 3
szeregowo — bocznikowych i szeregowych
Praca pradnicowa: charakterystyki biegu jalowego i zwarcia, wlasnosci ruchowe przy obciagzeniu.Praca ) 4
silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obciazeniu, nastawianie predkosci obrotowe;.
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L,
Kod Opis Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
Wi probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
v v
ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych &
w2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma wiedzg w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
w3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych
v
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodel jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wycigga¢ wnioski i formutowa¢ opinie
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
02 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wiasciwe metody i
narz¢dzia
U3 ma umiejgtno$¢ samoksztatcenia sig, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowychuktadu,
wskaza¢ przyczyny jego niesprawnoséi, cechy uzytkowe, zamowi¢ czesci zamienne
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 rozumie koniecznos¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Plamitzer, Antoni M. (1916-2001). Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczn , 1982

Glinka, Tadeusz (1938- ). Maszyny elektryczne i transformatory Wydano: Warszawa : Wydanictwo Naukowe PWN SA , 2018

Uzupelniajaca

Anuszczyk, Jan (1948-). Maszyny elektryczne w energetyce Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczn , 2006

Gozlinska, Elzbieta. Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 2007

Stein, Zbigniew. Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 1995




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

WGLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Projekt przejsciowy I

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$e

Elektrotechnika przemystowa

Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Forma zaliczenia

Semestr|VI

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 0 Wyktad 0
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 0 Laboratorium 0
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wlasna studenta 35 Praca wlasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Celem projektu inzynierskiego jest ugruntowanie i potwierdzenie praktyczne uzyskania wymaganych od absolwenta studiow o specjalnosci
Elektrotechnika przemystowa w kategoriach wiedzy, umiej¢tnosci i kompetencji spotecznych poprzez realizacje zadania inzynierskiego o
charakterze projektowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowanag na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw
elektrycznych i elektronicznych

w2

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

W3

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

K_W01 K_ W07 K_WI12

UmiejetnosSci

U1

potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

U2

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzg¢dzi stuzacych do rozwiazywania
prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowac
wlasciwe metody i narzedzia

u3

potrafi korysta¢ z oprogramowania specjalitycznego do syntezy uktadow napgdowych,
dokona¢ syntezy rzeczywistego uktadu, wskazaé¢ przyczyny jego niesprawnoséi, cechy
uzytkowe, zamowic czesci zamienne

K_U01 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za prac¢ wlasna oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w
zespole

K2

ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K3

potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety

stuzace realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

K_K01 K_K02 K_K06




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat s
W C L /P
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw automatyki, 3
mechatroniki, uktadéw energoelektronicznych i napgdowych maszyn elektrycznych
Omowienie postgpow prac- konsultacja problemow. 3
Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 3
Opracowanie dokumentacji technicznej 3
Prezentacja projektu 3
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W C L /P
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw automatyki, 2
mechatroniki, uktadéw energoelektronicznych i napgdowych maszyn elektrycznych
Omowienie postgpow prac- konsultacja problemow.przemiennego. 2
Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
Opracowanie dokumentacji technicznej 2
Prezentacja projektu. 2
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L,
Kod OpiS Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody

probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy wynikow
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych

Wi

ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych zjawiskach,
w2 prawach, wielko$ciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
w3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagga¢ wnioski i formutowa¢ opinie

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wiasciwe metody i
narzedzia
potrafi korysta¢ z oprogramowania specjalitycznego do syntezy uktadow napedowych, dokona¢ syntezy I
U3 rzeczywistego uktadu, wskaza¢ przyczyny jego niesprawnos$ci, cechy uzytkowe, zamowic czesci
zamienne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 potr‘aﬁ \Ax"spéld’zialaé i pracowflc’ w grupie, przyjmujz%c w niej rozne role, okresla¢ priorytety stuzace O
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50

ECTS 2 2




LITERATURA

Podstawowa

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno : Panstwowa Wyzsza Szkota
Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

Wiadystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupelniajaca

Jabtonski W.: ,,Ochrona przeciwporazeniowa w urzadzeniach elektroenergetycznych niskiego i wysokiego napigcia”, WNT,
Warszawa 2008.

Henryk Markiewicz . Zagrozenia i ochrona od porazen w instalacjach elektrycznych. Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne , 2004




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
E :

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Projekt przejsciowy 11

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia| Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 0 0
Cwiczenia

Laboratorium 0 Laboratorium 0
Projekt! 15 9
Razem 15 9
Praca wlasna studenta 35 Praca wlasna studenta 41
Razem 50 50
ECTS 2 2

CEL PRZEDMIOTU

Celem projektu inzynierskiego jest ugruntowanie i potwierdzenie praktyczne uzyskania wymaganych od absolwenta studiow o specjalnosci

Elektrotechnika przemystowa w kategoriach wiedzy, umiej¢tnosci i kompetencji spotecznych poprzez realizacj¢ zadania inzynierskiego o

charakterze projektowym.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebrg liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych
W1 ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow

elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
W2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwoddéw

W3 posiada specjalistyczng wiedzg¢ w zakresie wybranej specjalno$ci

K_W01 K_ W07 K_W16

Umiejetno$ci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych

U1 powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski i formutowac¢ opinie

wiasciwe metody i narzgdzia

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowaé

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z

K_U01 K_U18 K_U21

U3 . .
wybrang specjalno$cia
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole
K2 1'n2-1 s'v?/iado'mos'é permanentnego rOZW?ju i pru nowoczesn'ych metqq i technik K K01 K K02 K K06
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego - = =
K potrafi wspoldziala¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety

shuzace realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L /P
Omowienie struktury i tematyki zajgé. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw automatyki, 3
mechatroniki, uktadéw energoelektronicznych i napgdowych maszyn elektrycznych
Omowienie postepow prac- konsultacja problemow. 3
Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 3
Opracowanie dokumentacji technicznej 3
Prezentacja projektu 3
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw automatyki, 2
mechatroniki, uktadow energoelektronicznych i napgdowych maszyn elektrycznych
Omowienie postgpow prac- konsultacja problemow.przemiennego. 2
Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
Opracowanie dokumentacji technicznej 2
Prezentacja projektu. 2
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ &
Kod (Opis Prace Projekty Akty-w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
Wi probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana
na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza ukladow dynamicznych, (2) analizy
wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodéw elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
W2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbg¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
W3 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagga¢ wnioski i formutowaé opinie
potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia
otrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedze¢ do rozwi ania prostych zadan zwigzanych z wybran:
U3 p ! WY ° Y pec) yczng € QzZyw prostyc gzany Wy 3 O
specjalno$cia
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma §wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 potr.aﬁ Wspo%d[zna%ac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety stuzace O
realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zajg¢é dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 15 9
2 Praca wiasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
\ Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno : Panstwowa Wyzsza Szkota
Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011
2 Wiadystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach
Uzupelniajaca
\ Jabtonski W.: ,,Ochrona przeciwporazeniowa w urzadzeniach elektroenergetycznych niskiego i wysokiego napigcia”, WNT,
Warszawa 2008.
2 Henryk Markiewicz . Zagrozenia i ochrona od porazen w instalacjach elektrycznych. Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-

Techniczne , 2004




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
E :

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Naped elektryczny I

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia[Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Elektrotechnika przemyslowa

Modut ksztalcenia| Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr|VI Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Projekt! Projekt!
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Nabycie wiedzy i kompetencji w zakresie zasad i uktadow elektromechanicznego przetwarzania energii w napgdach elektrycznych, wlasciwosci
eksploatacyjnych oraz metod i uktadow sterowania predkosci napedow elektrycznych, doboru napgdu do realizacji okreslonych celow i
wymagan, pomiaréw laboratoryjnych uktadow napgedowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCIJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebrg liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych

W1 ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow

dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow

elektrycznych i elektronicznych

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych K W01 K W07 K W12
W2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwoddéw

elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk

elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

Umiejetnosci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski i formutowa¢ opinie

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania K _U01 K U20 K U21
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowaé

wiasciwe metody i narzgdzia
U3 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole
K2 1'n2-1 s'v?/iado'mos'é permanentnego rOZW?ju i wph'fwu nowoczesn'ych metqq i technik K_K01 K_K02 K_KO05

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczoscei i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje

zgodnie z zasadami etyki




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Liczba godzin

Temat

C

L /P

Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte i zamkniete uktady
sterowania. ROwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego

Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe wiasciwosci
napedow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztaltnikow tyrystorowych i tranzystorowych.
Metody i ukfady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika zasilanego z prostownika
tyrystorowego.

Podstawy uktadow regulacji w napedach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji. Obwody
regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadéw sterowania napedow
przeksztaltnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikow
asynchronicznych klatkowych i pierscieniowych. Ukltady napgdowe z silnikami asynchronicznymi: uktady
kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czgstotliwoscei, zasady sterowania czg¢stotliwosciowego, podstawy
sterowanie skalarnego i wektorowego, uktady sterowanie czgstotliwosciowego silnika asynchronicznego

Rozruch silnikow synchronicznych. Sterowanie czgstotliwo$ciowe silnika synchronicznego, zewnetrzne i
wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z magnesami trwatymi. Silnik
bezszczotkowy pradu statego.

RAZEM

15

30

STUDIA NIESTACJONARNE

Temat

Liczba godzin

C

L /P

Ogolna struktura uktadu napgdowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte i zamknigte uktady
sterowania. ROwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu nap¢gdowego

Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe wlasciwosci
nap¢dow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztaltnikow tyrystorowych i tranzystorowych.
Metody i uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika zasilanego z prostownika
tyrystorowego.

Podstawy uktadow regulacji w napgdach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji. Obwody
regulacji momentu i pr¢dkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow sterowania napgdow
przeksztattnikowych pradu stalego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikow
asynchronicznych klatkowych i pierscieniowych. Ukltady napgdowe z silnikami asynchronicznymi: uktady
kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czgstotliwoscei, zasady sterowania czgstotliwosciowego, podstawy
sterowanie skalarnego i wektorowego, uktady sterowanie czgstotliwo$ciowego silnika asynchronicznego

Rozruch silnikéw synchronicznych. Sterowanie czgstotliwosciowe silnika synchronicznego, zewnetrzne i
wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z magnesami trwatymi. Silnik
bezszczotkowy pradu statego.

RAZEM

18

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Kod [Opis

Egzamin/
Prace
kontrolne

Projekty

na zajeciach

Aktywnosé

Waga w werfikacji efektow ksztalcenia

70%

20%

10%

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziataf na zmiennych zespolonych ukiernunkowana
na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza ukladow dynamicznych, (2) analizy
wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych

W1

ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
w2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbg¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagga¢ wnioski i formutowaé opinie

potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia

U3 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w

K2 obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie

z zasadami etyki




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zajg¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
Praca wiasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 S)
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wiodzimierz. Wprowadzenie do napedu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,
2012

Tunia, Henryk, Podstawy automatyki napedu elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i wyzszych
zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupelniajaca

Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,
1977

Tunia, Henryk, Automatyka napgdu przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOELA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Naped elektryczny I1

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia| Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnosé

Elektrotechnika przemyslowa

Modut ksztalcenia| Specjalno$ciowy Jezyk wykladowy

Polski

Semestr(VII Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyklad Wyklad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium

Projekt 15 Projekt 9

Razem 15 Razem 9

Praca wiasna studenta 35 Praca wlasna studenta 41

Razem 50 Razem 50

ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Nabycie wiedzy i kompetencji w zakresie zasad i uktadéw elektromechanicznego przetwarzania energii w napg¢dach elektrycznych,
wlasciwosci eksploatacyjnych oraz metod i uktadéw sterowania prgdkosci napedow elektrycznych, doboru napedu do realizacji okreslonych
celéw i wymagan, pomiaréw laboratoryjnych uktadéw napgdowych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

W1 ukiernunkowang na rozwiazywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza ukladéw

dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw

elektrycznych i elektronicznych

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych K W01 K W07 K_ W12
w2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow

elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
W3 wykorzystywanego do projektowania ukladow automatyki w zakresie: charakterystyk

elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

Umiejetnos$ci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu

interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania K U01 K U20 K U21
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé

wilasciwe metody i narzedzia
U3 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma svs_lladqmosc permanentnego rozwoju i Wpi_ywu nowoczesr}ych met(?q i tec_hmk K K01 K K02 K K05

inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego - - -
K3 rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje

zgodnie z zasadami etyki




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat 8
W C L /P
Ogolna struktura uktadu napgdowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte i zamknigte ukltady 3
sterowania. ROwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego
Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe wlasciwosci
napeddw z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztattnikow tyrystorowych i tranzystorowych. 3

Metody i uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika zasilanego z prostownika
tyrystorowego.

Podstawy uktadow regulacji w napedach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji. Obwody
regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow sterowania napgdow 3
przeksztaltnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trdjfazowych silnikow
asynchronicznych klatkowych i pierscieniowych. Uktady napgdowe z silnikami asynchronicznymi:
uklady kaskadowe, napedy z przeksztaltnikami czestotliwodci, zasady sterowania czestotliwosciowego, 3
podstawy sterowanie skalarnego i wektorowego, uklady sterowanie czgstotliwosciowego silnika
asynchronicznego

Rozruch silnikow synchronicznych. Sterowanie czgstotliwosciowe silnika synchronicznego, zewngtrzne i
wewngtrzne zadawanie czestotliwoéci. Napedy z silnikiem synchronicznym z magnesami trwalymi. 3
Silnik bezszczotkowy pradu statego.

RAZEM 0 0 15

STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 8
W C L /P

Ogolna struktura uktadu napgdowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte i zamknigte ukltady !
sterowania. ROwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego
Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe wlasciwosci
napedow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztattnikow tyrystorowych i tranzystorowych. |

Metody i uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika zasilanego z prostownika
tyrystorowego.

Podstawy uktadow regulacji w napgdach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji. Obwody
regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknietych uktadéw sterowania napedow 1
przeksztattnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikow
asynchronicznych klatkowych i piercieniowych. Uktady napedowe z silnikami asynchronicznymi:
uktady kaskadowe, napedy z przeksztaltnikami czgstotliwosci, zasady sterowania czgstotliwosciowego, 1
podstawy sterowanie skalarnego i wektorowego, uklady sterowanie czgstotliwosciowego silnika
asynchronicznego

Rozruch silnikéw synchronicznych. Sterowanie czestotliwosciowe silnika synchronicznego, zewnetrzne i
wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z magnesami trwalymi. 5
Silnik bezszczotkowy pradu statego.

RAZEM 0 0 9

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Brzenin Aktywno$¢
Kod |Opis Prace Projekty y' )
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
wi probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowang na

rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza ukladow dynamicznych, (2) analizy

wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodéw elektrycznych i elektronicznych

ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
w2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow

elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
w3 wykorzystywanego do projektowania ukladow automatyki w zakresie: charakterystyk

elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze

wycigga¢ wnioski i formutowac opinie

potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i

narzgdzia
U3 stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w

obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
K3 zasadami etyki




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wiodzimierz. Wprowadzenie do napedu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,
2012

Tunia, Henryk, Podstawy automatyki napedu elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i wyzszych
zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupelniajaca

Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,
1977

Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

WGLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Podstawy elektroniki

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$e

Elektrotechnika przemystowa

Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy

Polski

Forma zaliczenia

Semestr|V

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: zasady dziatania, podstawowych wiasciwosci, zastosowan, metod
analizy, uproszczonego projektowania podstawowych elementow i uktadow elektronicznych (z zastosowaniem elementow
potprzewodnikowych).

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych

W1 ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw
elektrycznych i elektronicznych
K_Wo01 K_W07 K_W16
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
w2 zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
W3 posiada specjalistyczna wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Umiejetnosci
- potrafi wykorzystac i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczef inzynierskich, syntezy i analizy
modeli systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
U2 potrafi doblera(,: i stosowag podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy K U05 K U09 K U18
prostych uktadow elektronicznych - - =
Us potrafi wykorzystac specjalistyczna wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadaf zwiazanych z
wybrana specjalno$cia
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
ma $§wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
K2 P .. : . - .
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K K01 K K02 K_K03
ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
K3 nowopowstajacych technologii, znajac mozliwoéci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na

studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C L /P
Potprzewodnik samoistny i niesamoistny, domieszki donorowe i akceptorowe. Koncentracja elektronow
i dziur, generacja i rekombinacja. Zjawiska fizyczne zachodzace w zlaczu p-n niespolaryzowanym i 3 4
spolaryzowanym, charakterystyka napigciowo-pradowa.
Rodzaje diod i ich parametry statyczne i dynamiczne. Diody prostownicze, tunelowe, stabilizacyjne,
pojemnosciowe, impulsowe. Zasada dzialania tranzystora - zjawiska fizyczne. Modele i parametry 3 2
hybrydowe tranzystora. Uktady pracy tranzystora - poréwnanie parametrow hybrydowych.
Podstawowe uktady pracy wzmacniaczy. Wzmacniacz w uktadzie WE — analiza i parametry. 3 4
Charakterystyki czgstotliwo§ciowe wzmacniaczy
Generatory ze sprzgzeniem zwrotnym - warunki generacji. Generatory z obwodem RLC z ujemna
. 3 2
rezystancjg. Generatory RC. Generatory LC
Schemat blokowy zasilacza. Uktady prostownicze oraz filtry. Podziat stabilizatorow i ich parametry. 3 3
Stabilizator z elementem regulacyjnym szeregowym. Monolityczne stabilizatory napigcia.
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W C L /P
Potprzewodnik samoistny i niesamoistny, domieszki donorowe i akceptorowe. Koncentracja elektronow
i dziur, generacja i rekombinacja. Zjawiska fizyczne zachodzace w zlaczu p-n niespolaryzowanym i 2 2
spolaryzowanym, charakterystyka napigciowo-pradowa.
Rodzaje diod i ich parametry statyczne i dynamiczne. Diody prostownicze, tunelowe, stabilizacyjne,
pojemnosciowe, impulsowe. Zasada dziatania tranzystora - zjawiska fizyczne. Modele i parametry 2 2
hybrydowe tranzystora. Uktady pracy tranzystora - poréwnanie parametrow hybrydowych.
Podstawowe uktady pracy wzmacniaczy. Wzmacniacz w uktadzie WE — analiza i parametry. 1 )
Charakterystyki czgstotliwo§ciowe wzmacniaczy
Generatory ze sprzgzeniem zwrotnym - warunki generacji. Generatory z obwodem RLC z ujemna
. 2 2
rezystancja. Generatory RC. Generatory LC
Schemat blokowy zasilacza. Uktady prostownicze oraz filtry. Podziat stabilizatorow i ich parametry. ’ 2
Stabilizator z elementem regulacyjnym szeregowym. Monolityczne stabilizatory napigcia.
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ aa
Kod Opis Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%

ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
rozwigzywanie problemoéw, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy wynikow
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych

W1

ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
w2 prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

[«

[<]

]

w3 posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci

[<]

[<]

[<]

potrafi wykorzysta¢ i whasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli

[«

[<]

]

ul systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
U2 potrafi dobieraé i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
otrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z wybran;
U3 p ! y ¢ Y pecjalistyczng € 4Zy W prosty qzany wyl 3
specjalnoscia
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz Il Il
K3 wynikajacej stad koniecznoéci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych

technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztaltcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Horowitz P. Sztuka elektroniki. Cz. 1. Warszawa 2006

Horowitz P. Sztuka elektroniki. Cz. 2. Warszawa 2006

Uzupekniajaca

Hempowicz P. Elektrotechnika i elektronika dla nieelektrykow. Warszawa 2009

Tietze U. Uklady potprzewodnikowe. Warszawa 1997




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Energoelektronika

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢

Elektrotechnika przemyslowa

Modut ksztatcenia

Specjalnosciowy

Jezyk wyktadowy)|

Polski

Semestr

VI

Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 105 Praca wlasna studenta 123
Razem 150 Razem 150

ECTS 6 ECTS 6

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich wiadomosci w zakresie zasady dziatania podstawowych uktadéw energoelektronicznych oraz
potprzewodnikowych przyrzadéw mocy, z ktorych te uktady sa wykonane oraz nabycie umiejgtnosci wyznaczania przebiegéw
charakteryzujacych podstawowe uktady energoelektroniczne.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych

w2

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego

W3

posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

K_W01 K W07 K W16

UmiejetnoSci

U1

potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i
analizy modeli systemow, zarowno cyfrowych i analogowych

U2

potrafi dobierac i stosowa¢ podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy
prostych uktadéw elektronicznych

U3 . L
wybrang specjalnoscia

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczna wiedzg¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z

K _U01 K U09 K U18

Kompetencje spoleczne

K1
zespole

$wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w

K2

ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K3

ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na
bazie nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢
zar6wno na studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach
prowadzonych przez uznane jednostyki

K K01 K K02 K K03




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
A C L/P
Podstawowe pojgcia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 3 g
elektrycznej, wysoka sprawno$¢, zawor, komutacja, przeksztattnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych potprzewodnikowych przyrzadow mocy. Wprowadzenie do 3 4
zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania i wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu DC/DC, 3 g
AC/DC, AC/AC, DC/AC.
Zasada dzialania i zastosowania przeksztaltnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania 3 4
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiarow w energoelektronice
Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 6
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
A C L/P
Podstawowe pojgcia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii ) 4
elektrycznej, wysoka sprawno$¢, zawor, komutacja, przeksztattnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych potprzewodnikowych przyrzadéw mocy. Wprowadzenie do ) 4
zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania i wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu DC/DC, | 2
AC/DC, AC/AC, DC/AC.
Zasada dzialania i zastosowania przeksztaltnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania ) 4
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiarow w energoelektronice
Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. ) 4
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ o
Kod |Opis Prace Projekty Akty'w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
v v
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebre liniowa, metody
Wi probalistyczne i statystykg matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy wynikéw
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych zjawiskach,
W2 prawach, wielko$ciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego
w3 posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Ul potrafi ,wykorz,ystac' i w{as'ciwieldobraé aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych
U2 potrafjl dobiera¢ i‘stosowaé podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
otrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybran:
U3 p : wy ¢ y! pecjalistyczng € 4Zy W prosty 3zany wy! 3
specjalnoscia
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych pracg w zespole
K2 ma $§wiadomos¢ penp_anenmeg_o rozwoju i wplywu now.o.czesn_ych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz O O
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwo$ci dalszego doksztatcania sig¢ zaréwno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 45 27
2 Praca wiasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6




LITERATURA

Podstawowa

Januszewski, Stefan. Energoelektronika Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 20082012

Tunia, Henryk. Teoria przeksztattnikow Wydano: Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechni , 2003

Uzupehiajaca

Kazmierkowski, Marian Piotr (1943- ). Wprowadzenie do elektroniki i energoelektroniki Wydano: Warszawa : Oficyna
Wydawnicza Politechni , 2005Techniczne , 1977

Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987

Rusek, Mirostaw (1939- ). Elementy i uktady elektroniczne w pytaniach i[...] Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-
Techniczn , 2006




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Przemystowe rozwigzania napedow elektrycznych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia[Studia I stopnia Profil studiéw

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Elektrotechnika przemyslowa

Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|

Polski

Semestr|VII Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt Projekt
Razem 30 Razem 18
Praca wiasna studenta 45 Praca wlasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z wspolczesnymi, energoelektronicznymi napgdami stosowanymi w przemysle. Nauka doboru parametrow przemiennikow
czestotliwoscei i przeksztattnikow.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyk¢ matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow
elektrycznych i elektronicznych

w2

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

W3

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych
zastosowan maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich
umozliwiajacych weryfikacj¢ funkcjonowania uktadow sterowania

K_Wo01 K W07 K_W12

Umiejetnosci

U1

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowa¢ opinie

U2

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania
prostych zadan inzynierskich, typowych dla techniki napgdowej oraz wybierac i stosowac
wilasciwe metody i narzedzia

[0K]

potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwiazywania prostych zadan zwiazanych z
wybrang specjalno$cia

K_U01 K U18 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prac¢ w zespole

K2

ma $§wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K3

ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarOwno na
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

K_K01 K_K02 K_K03




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L/P
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego. Zasilanie 3 4
silnikow. Uktady przeciwzakloceniowe. Zaktocenia harmoniczne. Filtry sieciowe dwukierunkowe.
Moment zastgpczy. Chrakterystyka statyczna i dynamiczna maszyny napedzanej. Redukcja maszyny
napgdzanej do obliczeniowego momentu na wale silnika. Wyznaczenie rownania funkcji momentu na 3 2
wale silnika. Charakterystyka silnika zasilanego z przeksztaltnika.
Falowniki, przemienniki i przekszatttniki. Budowa, zasada dziatania i konfiguracja. Zamienno$c
parametrow migdzy producentami. Typy hamowania. Odzysk energii. Energia bierna w napgdach 3 4
energoelektronicznych. Funkcja M = f(n) maszyn napgdzanych. Charakterystyka U/f.
Napedy wektorowe i serwonapedy. Parametry i konfiguracja. Strojenie napgdu wektorowego. Sprzezenie 3 )
zwrotne w serwonapedach. Forsowanie napgdu. Réznica w odniesieniu do napedu U/f
Dobor parameréw napgdow. Konfiguracja falownikow, przemiennikow i przeksztattnikow. Parametry. 3 3
Dopasowanie do maszyny napedzanej. Oprogramowanie do diagnostyki i konfiguracji.
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L/P
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego. Zasilanie ) )
silnikow. Uktady przeciwzakloceniowe. Zaktocenia harmoniczne. Filtry sieciowe dwukierunkowe.
Moment zastgpczy. Chrakterystyka statyczna i dynamiczna maszyny napedzanej. Redukcja maszyny
napgdzanej do obliczeniowego momentu na wale silnika. Wyznaczenie réwnania funkcji momentu na 2 2
wale silnika. Charakterystyka silnika zasilanego z przeksztattnika.
Falowniki, przemienniki i przekszatttniki. Budowa, zasada dziatania i konfiguracja. Zamienno$c
parametrow migdzy producentami. Typy hamowania. Odzysk energii. Energia bierna w napgdach 1 1
energoelektronicznych. Funkcja M = f(n) maszyn napgdzanych. Charakterystyka U/f.
Napedy wektorowe i serwonapedy. Parametry i konfiguracja. Strojenie napgedu wektorowego. Sprzezenie ) 2
zwrotne w serwonapedach. Forsowanie napedu. Roznica w odniesieniu do napedu U/f
Dobor parameréw napedow. Konfiguracja falownikow, przemiennikow i przeksztattnikow. Parametry. ) )
Dopasowanie do maszyny napedzanej. Oprogramowanie do diagnostyki i konfiguracji.
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod ([Opis Prace Projekty Akty'w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
v v
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
Wi probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowang na
rozwiazywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych
W2 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma wiedzg w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
w3 sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narze¢dzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
funkcjonowania uktadow sterowania
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodel jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
U1l dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
2 potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
u inzynierskich, typowych dla techniki napedowej oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i narzedzia
otrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedze¢ do rozwi: ania prostych zadan zwigzanych z wybran:
U3 P A WY ¢ Zy:! pec) yczng € QZy W prosty qzany wy! 3 O N
specjalnos$cia
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz O O
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zardwno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Whodzimierz. Wprowadzenie do napgdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,

2012

Tunia, Henryk, Podstawy automatyki napedu elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i wyzszych
zawodowych studiéw technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983

Uzupelniajaca

Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,

1977

Tunia, Henryk, Automatyka napg¢du przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe, 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Eksploatacja i diagnostyka urzadzen elektrycznych

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢

Elektrotechnika przemystowa

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|

Polski

Semestr|VII Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 30 Wyktad 18

Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt
Razem 60 Razem 36
Praca wtasna studenta 15 Praca wlasna studenta 39
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z eksploatacja i diagnostyka urzadzen elektrycznych. Cykl zycia urzadzenia. Awaryjnos¢. Naprawy i przeglady. Procedury i
metody diagnostyczne. Zapobieganie awariom. Utrzymanie ruchu.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki,
elektrycznos$ci i magnetyzmu oraz fizyki ciata stalego, wlaczajac wiedze konieczna do

wi zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystgpujacych w uktadach regulacji
automatycznej
ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedze o podstawowych K W03 K W07 K W08
W2  |zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodoéw B B B
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do
W3 . . . .
pomiaru wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych medidw przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowa¢ opinie
vz potrafi wykorzystac i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy K_U01 K_U05 K_U10
modeli systemow, zarowno cyfrowych i analogowych
U3 potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielko$ci elektrycznych, (2) opracowaé
otrzymane wyniki pomiarow, (3) okresli¢ blgdy i niepewnosci pomiarow
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
— ” — —— — - — K K01 K_K02 K_K03
ma $§wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie eksploatacji i
diagnostyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na
K3 bazie nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarGwno

na studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostki




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\\4 C L/P
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe. Uzytkowanie 6 7
a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice przemystowe;j.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 6 5
akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomoca obserwarorow stanu.
Jakos¢ eksploatacyjna. Przydatnos¢, uzytecznos¢ i ekonomiczno$¢ urzadzen. Krzywa usterkowosci. Sieci 6 7
neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajace z nich wymagania.
, . . o . 6 5
Procedury badan technicznych. Odpowedzialno$¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dziat utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka ludzmi ,
materiatami i cz¢$ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksigzki obstug. Oprogramowanie do 6 6
zarzadzania dzialem utrzymania ruchu.
RAZEM 30 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
\\4 C L/P
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe. Uzytkowanie 4 4
a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice przemystowe;j.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 4 4
akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomoca obserwarorow stanu.
Jakos¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznos¢ i ekonomicznos¢ urzadzen. Krzywa usterkowosci. Sieci 2 5
neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajace z nich wymagania. 4 4
Procedury badan technicznych. Odpowedzialno$¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dziat utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka ludzmi ,
materiatami i cz¢$ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksigzki obstug. Oprogramowanie do 4 4
zarzadzania dzialem utrzymania ruchu.
RAZEM 18 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznoscei i
W1 magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wlaczajac wiedze konieczna do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystegpujacych w uktadach regulacji automatycznej
ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych zjawiskach,
w2 prawach, wielkosciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodéw elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
w3 ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielko$ci elektrycznych i nieelektrycznych
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowa¢ je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowaé opinie
U2 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
U3 potra.\ﬁ:,(l) wykona(': P'omlary .po'dstawowllyf:h w1e.:]k(')sc1 elektrycznych, (2) opracowa¢ otrzymane wyniki
pomiardw, (3) okresli¢ bledy i niepewnosci pomiaréw
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie eksploatacji i diagnostyki oraz
K3 wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych

technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
Praca wlasna studenta 15 39
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Korbicz Jozef, Diagnostyka procesow, WNT Warszawa 20002

Legutko Stanistaw, Eksploatacja maszyn, Wydawnictwo Politechnki Poznanskiej 2007

Uzupehiajaca

Glinka, Tadeusz. Maszyny elektryczne i transformator Wydanictwo Naukowe PWN SA , 2018

Woropay Maciej, Podstawy racjonalnej eksploatacji maszyn, Akaemia techniczno rolnicza. Bydgoszcz 1996

Lewandowski Jerzy, Procesy decyzyjne w niezawodnosci i eksploatacji, Wydawnictwo Politechniki £.odzkiej 2008




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWE

=HASY

SYLABUS / KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu e O A<ThA S
Sieci i aparaty niskiego napiecia

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow [ Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VII Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WELASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Projekt 15 Projekt 9
Razem 60 Razem 36
Praca wiasna studenta 15 Praca wiasna studenta 39
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z sieciami i aparatami niskiego napigcia - instalacjami elektrycznymi, zabezpieczeniami i rodzajami sieci oraz ochrong
przeciwporazeniowa.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedz¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwiazywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow

wi dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow

elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwiazywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca

kinematyke i dynamike.

ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, K W01 K W03 K W07
w2 elektryczno$ci i magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wlaczajac wiedzg konieczna do - - -

zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji
automatycznej

ma wiedz¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
W3 zjawiskach, prawach, wielkosciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwoddéw
elektrycznych i elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego

Umiejetno$ci

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
U1 powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak réwniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowa¢ opinie

potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiagzywania
U2 prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé K U01 K U06 K U21
wiasciwe metody i narzgdzia

potrafi dokona¢: (1) analizy i przetwarzania sygnatow, (2) analizy systemow dynamicznych
U3 w dziedzinie czasu i czgstotliwosci, z zastosowaniem odpowiednich narzedzi sprzgtowych i
programowych

Kompetencje spoleczne

$wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w

K1
zespole
ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wplywu nowoczesnych metod i technik
K2 L - . . - .
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
ma $wiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i K K01 K K02 K K03
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na
K3 bazie nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno

na studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat S
W C L /P
Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki, zastosowanie i
parametry; uklady sieci, taczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpradowe i réznicowopradowe. 3 1
Ochrona przed wytadowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki energii elektrycznej. Normy
dotyczace aparatow elektrycznych.
Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napigcia. Stosowane materiaty i
przewody. Obciazalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow jakosciowych i 5 9
przeplywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania, eksploatacji i
sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji
Bezpieczenstwo uzytkowania energii elektrycznej. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa
uzytkowania instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okre$lenia. Dziatanie pradu 3 11
elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka
Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne w 5 7
projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem.
Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezpo$rednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
. . . . i s 3 7
ochrona dodatkowa (uzupelniajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o napigciu
powyzej 1kV.
RAZEM 15 0 45
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat
W C L /P
Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki, zastosowanie i
parametry; uklady sieci, taczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpradowe i réznicowopradowe. 2 6
Ochrona przed wytadowaniami atmosferycznymi i przepi¢ciami. Odbiorniki energii elektrycznej. Normy
dotyczace aparatow elektrycznych.
Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napigcia. Stosowane materiaty i
przewody. Obciazalno$c instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow jako$ciowych i ) 6
przeptywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania, eksploatacji i
sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji
Bezpieczenstwo uzytkowania energii elektrycznej. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa
uzytkowania instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okre$lenia. Dziatanie pradu 1 3
elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciata cztowicka
Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne w 2 6
projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem.
Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezpo$rednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i 2 6
ochrona dodatkowa (uzupelniajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o napigciu
powyzej 1kV.
RAZEM 9 0 27
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAELCENIA
Egzamin/ o
Kod Opis Prace Projekty Akty}'v n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody
Wi . . o . ;
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dzialan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
W2 ma elementarng wiedz¢ w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i
magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wlaczajac wiedze konieczng do zrozumienia podstawowych
w3 ma V{ledzg w zakresie pf)dsta}v.elekFr.otechmkl i ele.ktromkl, W tym Wledze o podstawonych
zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow
Ul potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
U2 potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowa¢ wlasciwe metody i
U3 potrafi dokona¢: (1) analizy i przetwarzania sygnatow, (2) analizy systeméw dynamicznych w 0 0
dziedzinie czasu i czgstotliwosci, z zastosowaniem odpowiednich narz¢dzi sprzgtowych i
K1 $wiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K2 ma $wiadomo$é perfr}anentnego rozwoj}l i wpbfwu nowgczespych metod i technik inZynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz 0
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych O




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zajg¢é dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 60 36
Praca wiasna studenta 15 39
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Markiewicz, Henryk Instalacje elektryczne Wydawnictwa Naukowo-Techniczn , 2008

Markiewicz, Henryk Aparaty elektryczne Panstwowe Wydawnictwo Naukowe, 1989

Uzupelniajaca

Schubert, Karl H. Prace elektryczne, wydawnictwo "Arkady" , 1996

Musiat, Edward. Instalacje i urzadzenia elektroenergetyczne Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 2008

Niestepski, Stefan. Instalacje elektryczne Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej , 2011




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

;

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sieci przemyslowe

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

1. zapoznanie studentéw z mechanizmami transmisji danych w sieciach komputerowych
2. zapoznanie studentow z powszechnymi technologiami i ustugami sieciowymi

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawowa wiedza odnos$nie cyfrowej i analogowej transmisji danych i dziatania ushug sieciowych we wspoétczesnych systemach
operacyjnych.Przedmioty: Technologia informacyjna, Architektura komputerow i systemy operacyjne, fizyka.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

Wi ma wiedzg o dziataniu sieci komputerowych, modelach sieciowych ISO/OSI i TCP/IP,

stosowanych protokotach, technologiach i ustugach sieciowych
w2 ma podstawowg W%edZ@ w zakresie budowy i funkcjonowania stosu protokotow TCP/IP w K W06 K Wi4

systemach operacyjnych - -
w3 zna mechanizmy kierowania ruchem w sieciach, ma wiedzg¢ o protokotach IPv4, IPv6, TCP,

UDP, RTP

Umiejetnosci

potrafi wprowadzi¢ podstawowa konfiguracj¢ TCP/IP w hostach z systemami operacyjnymi z
Ul . . S

rodziny MS Windows i Linux
2 w podstawowym zakresie (routing, wigczenie NAT i DHCP) potrafi skonfigurowac routery K_U01

SOHO wybranych producentéw (np. DLink, LinkSys itp.)
u3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie koniecznos¢ ciaglego doksztalcania zwigzanego z rozwojem technologii i

opracowywaniem i publikowaniem nowych protokotéw, standardow i norm

K K02 K_KO03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L /P
Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISO/OSI i TCP/IP, Enkapsulacja danych. 4 4
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, $wittowody, kable koncentryczne)."
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przelaczane. Standardy tacznosci
p : 4 4
bezprzewodowej. Technologie WAN.
Protokot IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 2 2
Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VolIP. 3 3
Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 2 2
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L /P
Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISO/OSI i TCP/IP, Enkapsulacja danych. ) )
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, $wittowody, kable koncentryczne)."
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przelaczane. Standardy tacznosci
. . 3 3
bezprzewodowej. Technologie WAN.
Protokot IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 1 1
Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VolIP. 2 2
Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 1 1
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAEL.CENIA
Egzamin/ i
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 80% 0% 20%
ma wiedz¢ o dziataniu sieci komputerowych, modelach sieciowych ISO/OSI i TCP/IP, stosowanych ] L] [v]
W1 Lo o
protokotach, technologiach i ustugach sieciowych
w2 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie budowy i funkcjonowania stosu protokotow TCP/IP w systemach L]
operacyjnych
W3 zna mechanizmy kierowania ruchem w sieciach, ma wiedz¢ o protokotach IPv4, IPv6, TCP, UDP, RTP |:|
U1 potrafi wprowadzi¢ podstawowa konfiguracje TCP/IP w hostach z systemami operacyjnymi z rodziny ]
MS Windows i Linux
U2 w podstawowym zakresie (routing, wlaczenie NAT i DHCP) potrafi skonfigurowa¢ routery SOHO [l
wybranych producentéw (np. DLink, LinkSys itp.)
U3 Ll O O
K1 rozumie koniecznos$¢ ciaglego doksztalcania zwigzanego z rozwojem technologii i opracowywaniem i [l
publikowaniem nowych protokotéw, standardow i norm
K2 U L L
K3 0 O ]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

Krysiak K., Sieci komputerowe, Wyd. Helion , Gliwice, 2005

Ross J., Sieci bezprzewodowe, Wyd. Helion , Gliwice, 2009

Uzupelniajaca

Derfler F., Okablowanie sieciowe w praktyce, Wyd. Helion , Gliwice, 2000

Stallings W. Kryptografia i bezpieczenstwo sieci komputerowych, Wyd. Helion , Gliwice, 2010

Bobola D., Sieci komputerowe nie tylko dla ortéw, Wyd. "Intersoftland", Warszawa 1995




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu . o,
L Parametryzacja sterownikéw przemyslowych

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnos¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia[Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy| Polski
Semestr|VII Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma projekt 15 Inna forma projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wlasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
CEL PRZEDMIOTU

Znajomo$¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania. Znajomo$¢ urzadzen
peryferyjnych dla uktadow PLC. Znajomo$¢ metod i sposobow edycji i kontroli parametrow sterownika i zabezpieczen przed nieuprawnionym
dostgpem, jak rowniez poziomow uprawnien i dostgpu.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Znajomo$¢ budowy i zasady dziatania sterownikéw PLC. Znajomosé podstawowych jezykow programowania i oprogramowania
narzedziowego

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikoéw logicznych (PLC), bezpieczenstwa ich pracy, okreslania poziomow uprawnien i
W1 dostepu, zabezpieczenia przed nieuprawniony dostgpem przez sie¢ lokalna i rozlegla, potrafi
stosowac¢ narzgdzia software'owe i hardware'owe do zapewnienia bezpieczenej pracy
sterownikéw PLC w sieci. (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych
weryfikacje funkcjonowania uktadéw sterowania

K_W14 K_W15 K_W16

ma uporzadkowang wiedzg 0golng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej,
w2 sterownikow przemystowych i sieci przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane
standardy oraz symbole

posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i
robotyki, w tym w szczegodlnosci dotyczaca tendencji rozwojowych uktadow sterowania
programowalnego, sieci sterownikowych przewodowych i bezprzewodowych oraz
protokotéw sieciowych

W3

Umiejetnosci

potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego
Ul zadania inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzgdzi informacyjno-
komunikacyjnych

potrafi okre$li¢ poziom bezpieczenstwa aplikacji sterownikowej pracujacej w sieci,
zaprogramowac i zastosowa¢ narz¢dzia programistyczne i sprzgtowe w celu zapewnienia
wlasciwej i bezpiecznej pracy sterownika, szczegdlnie w odniesieniu do zamierzonych K U0l
dziatan majacych na celu zaklocenie pracy uktadu automatyki - ataki hakerskie, jak rowniez -
dziatn nie zamierzonych wynikajacych z niewiedzy i braku przygotowania operatoréw
uktadu - operatorzy bez kwalifikacji

02

potrafi stosowa¢ profesjonalne systemy bezpieczenstwa przygotowane przez dostawcow

U3 . . o . .
oprogramowania poprzez ich wlasciwg implementacjg¢ i konfiguracje

Kompetencje spoleczne

K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
K2 nowopowstajgcych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania sig zarowno na K K01 K K03 K K06
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez - - -
uznane jednostyki

potrafi wspotdziata¢ i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety

K3 stuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania




TRESCI KSZTAELCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat
w L P
Pojecie i zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikéw PLC i sieci przemystowych 2 2 2
Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci 2 2 2
Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan 2 2 2
Poziomy dostgpu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania 2 2 2
Sprzg¢towe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametrow 2 2 2
Programowe metody kontroli aplikacji, okre§lania granicznych zmian parametrow 2 2 2
Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, 1 1 1
Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania 1 1 1
Swiadomy lub nie$wiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat 8
W L P
Pojecie i zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikow PLC i sieci przemystowych 1 1 1
Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci 1 1 1
Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan 1 1 1
Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania 1 1 1
Sprzg¢towe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i / lub parametrow 1 1 1
Programowe metody kontroli aplikacji, okre§lania granicznych zmian parametrow 1 1 1
Procedury odzyskiwania sprawnosci programu, 1 1 1
Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania 1 1 1
Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod |Opis Prace Projekty Ak[y.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania L 4] LI
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: (1) programowalnych
w2 ma uporzadkowang wiedzg ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowej, sterownikow Il [l
przemystowych i sieci przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole
W3 posiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki, w O O
tym w szczegolnosci dotyczaca tendencji rozwojowych ukladéw sterowania programowalnego, sieci
potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustna dotyczaca realizacji stawianego zadania O O
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U2 potrafi okresli¢ poziom bezpieczenstwa aplikacji sterownikowej pracujacej w sieci, zaprogramowac i O O
zastosowac narzgdzia programistyczne i sprzgtowe w celu zapewnienia wlasciwej i bezpiecznej pracy
U3 potrafi stosowac profesjonalne systemy bezpieczefistwa przygotowane przez dostawcow O 0
oprogramowania poprzez ich wlasciwa implementacje i konfiguracje
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O O
K2 ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz O O
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 potr.aﬁ \.a./spo%dyzmlac i pracow?c w gruy?le, przyjmu]z.;c w niej rozne role, okreslaé priorytety sluzace O
realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa
1 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, Legionowo 2008
2 Legierski, T., Programowanie sterownikéw PLC, Gliwice 1998
3 J. Kasprzyk Programowanie sterownikow przemystowych, PWN Warszawa 2021.
4 Materiaty informacyjne firmy Siemens
Uzupelniajaca
1 Kwasniewski J. 'Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania' Krakow 1999 r.
2




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Projekt przejsciowy I

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wtasna studenta 35 Praca wtlasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejgtnosci rozwiazywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresow techniki.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Sieci komputerowe, Programowanie obiektowe, programowania w C++ i/lub w Javie, programowanie sterownikow, programowanie paneli

HML
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza
W1 ma wiedzg z zakresu ukladow z zakresu automatyki przemystowe;j
w2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikow PLC K W16 K W17
w3 potrafi zaprogramowac¢ panel operatorski HMI

Umiejetnosci

U1 potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI

U2 potrafi zaprogramowac sterownik PLC

K_U07 K_U11 K_U18

U3
Kompetencje spoteczne
K1 rozumie wplyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wplyw na gospodarke K K01 K K02 K K04 K_K06

K3




TRESCI KSZTAE.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 2
omowienie postepow prac- konsultacja problemow 3
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2
opracowanie dokumentacji technicznej 4
prazentacja projektu 2
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 1
omowienie postgpow prac- konsultacja problemow 2
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 1
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ a3
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn'osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
. ] . . I &4 4]
W1 ma wiedzg z zakresu ukladow z zakresu automatyki przemystowej
W2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikow PLC
w3 potrafi zaprogramowa¢ panel operatorski HMI
U1 potrafi zaprojektowac i zaimplementowa¢ prosta aplikacj¢ HMI
U2 potrafi zaprogramowac¢ sterownik PLC
U3 U | |
K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa [l
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalno$ci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke [l
K3 0] (] []
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wilasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Gtogdw, 2011

2 Dzierzek K., Programowanie sterownikéw GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

3 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEOGOWIE

;

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Projekt przejsciowy I1

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia[Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalno$ciowy Jezyk wykiadowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Wyktad
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wtasna studenta 35 Praca wtasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejg¢tnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z r6znych zakresow techniki. Nabycie

umiejetnoséi i doswiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakatdach przemystowych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

projekt przejsciowy 1
EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU
Wiedza

W1 ma wiedzg z zakresu uktadoéw z zakresu automatyki przemystowej
w2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikéw PLC K W14 K W16 K W17
W3 potrafi zaprogramowac panel operatorski HMI

UmiejetnoSci
U1 potrafi zaprojektowac i zaimplementowac¢ prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprogramowac¢ sterownik PLC K U07 K Ull K U18
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa
K2 rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke K K01 K K02 K K04 K K06
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat = LlczbaC godzin —
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 3
omowienie postepow prac- konsultacja probleméow 3
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2
opracowanie dokumentacji technicznej 4
prazentacja projektu 2
RAZEM 0 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat = LlczbaC godzin —
Omowienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1
wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 1
omowienie postepow prac- konsultacja probleméow 2
sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 1
opracowanie dokumentacji technicznej 3
prazentacja projektu 1
RAZEM 0 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAECENIA
Kod |Opis Eizra;:;n/ Projekty n‘:‘;‘:;:‘l‘;s:h
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 ma wiedz¢ z zakresu uktadow z zakresu automatyki przemystowe;j & & ]
W2 ma wiedzg z zakresu zasad pracy sterownikéw PLC
W3 potrafi zaprogramowac panel operatorski HMI
U1l potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI
U2 potrafi zaprogramowa¢ sterownik PLC
U3 l O O
K1  |rozumic wptyw dziatan inzynierskich na rozwéj cywilizacyjny spoteczenstwa O
K2  |rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke ]
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studidw 15 9
2 Praca wtasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011
2 Dzierzek K., Programowanie sterownikow GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007
3 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupehiajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Napedy elektryczne w robotyce i automatyce

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|V Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 70 Praca wlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napgdami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedow elektrycznych i oprogramowania dedykowanego dla uktadow
zrobotyzowanych.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs elektrotechniki

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
ukiernunkowang na rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodoéw
elektrycznych i elektronicznych

w2

ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych
zjawiskach, prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbgdna do analizy prostych obwodow
elektrycznych i elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego

W3

ma wiedz¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych

K_Wo01 K W07 K_WI12

Umiejetnosci

U1

potrafi pozyskiwac informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

U2

potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod 1 narzgdzi shuzacych do rozwiazywania
prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowaé
wiasciwe metody i narzedzia

u3

K_U01 K_U21

Kompetencje spoleczne

K1

$wiadomie odpowiada za prac¢ wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole

K2

ma $§wiadomos¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik
inzynierskich w obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K3

K_K01 K_K02




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat =
W C L
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 4
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 3 2
Budowa i zasada dziatania napgdow bezposrednich 3 4
Budowa i zasada dziatania uktadow falownikowych 3 2
Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napgdow w robotach 3 3
RAZEM 15 0 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat <
W C L
Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 2 2
Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 2 2
Budowa i zasada dziatania napedéw bezposrednich 1 1
Budowa i zasada dziatania uktadow falownikowych 2 2
Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napgdow w robotach 2 2
RAZEM 9 0 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ %A
Kod OpiS Prace Projekty Akty.w n.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody &4 & &4
wi probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowana na
rozwigzywanie problemow, takich jak (1) analiza i synteza uktadow dynamicznych, (2) analizy wynikow
eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych
ma wiedzg¢ w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
W2 prawach, wielko$ciach i jednostkach niezb¢dna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego
ma wiedzg¢ w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
w3 wykorzystywanego do projektowania uktadow automatyki w zakresie: charakterystyk
elektromechanicznych i typowych zastosowan maszyn elektrycznych
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagga¢ wnioski 1 formutowa¢ opinie
potrafi oceni¢ przydatno$¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwiazywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wiasciwe metody i
narzedzia
U3 O O O
K1 $wiadomie odpowiada za pracg wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K3 (] O U
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa
1 Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napedu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej ,
2012
) Tunia, Henryk, Podstawy automatyki nape¢du elektrycznego : skrypt dla studentow wyzszych szkot technicznych i wyzszych
zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa : Wydaw. Naukowe , 1983
Uzupekniajaca
1 Mierzejewski, Jerzy, Serwomechanizmy obrabiarek sterowanych numerycznie Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne ,
1977
2 Tunia, Henryk, Automatyka napedu przeksztattnikowego. Warszawa : Pafist. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Budowa i badania manipulatoréw i robotéw

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiéw|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr| VII Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 30 Laboratorium 18

Projekt 15 Projekt 9

Razem 75 Razem 45

Praca wiasna studenta 25 Praca wiasna studenta 55
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z podaswami budowy, badaf i analiz dziatania robotow przemystocych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podsatwy mechaniki i wytrzymatosci materiatow.

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna normy dotyczace parametrow, charakterystyk i badan manipulatoréw robotow

W2 Zna zasady identyfikacji modelu dynamicznego manipulatora robota

w3 Zna metody i sprzet stosowane w badaniach robotéw

K_W09 K W11

Umiejetnosci

Potrafi opracowac plan eksperymentu obejmujacy: przebieg eksperymentu, podziat pracy i

ul odpowiedzialnosci migdzy uczestnikow zespotu oraz zakres opracowania wynikow
U2 Potrafi przeprowadgi(‘t ek§per¥ment i opracowac jego wyniki z komputerowych narzgdzi K U01 K U13 K Ul8
wspomagania prac inzynierskich
U3 Potrafi opracowac sprawozdanie z badan eksperymentalnych
Kompetencje spoleczne
K1 Potrafi wspotpracowaé w grupie respektujac podziat obowigzkow i odpowiedzialnosci
K2 K K01 K K06




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W L P
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatoréw robotéw Standardy dotyczace parametrow i 4 4 )
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspotczesnych robotow manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 8 8 4
Badania precyzji pozycjonowania, sprzet i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
. " J. N . 4 4 2
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach.
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatorow robotéw. Planowanie eksperymentu, 6 6 3
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikow badan, opracowanie sprawozdania z badan i prezentacja wynikow badan g 8 4
manipulatoréw robotow.
RAZEM 30 30 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W L P
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatorow robotéw Standardy dotyczace parametrow i
X 4 4 2
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspotczesnych robotow manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 4 4 2
Badania precyzji pozycjonowania, sprzet i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
. " C. N . 4 4 2
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach.
Badanie parametréw i charakterystyk manipulatoréw robotéw. Planowanie eksperymentu, 5 5 1
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikéw badan, opracowanie sprawozdania z badan i prezentacja wynikéw badan 4 4 )
manipulatorow robotow.
RAZEM 18 18 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTAEL.CENIA
Egzamin/ L.
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
] V] ]
W1 Zna normy dotyczace parametrow, charakterystyk i badan manipulatoréw robotow
W2 Zna zasady identyfikacji modelu dynamicznego manipulatora robota L] [
W3 Zna metody i sprzgt stosowane w badaniach robotow L
Ul Potrafi opracowa¢ plan eksperymentu obejmujacy: przebieg eksperymentu, podziat pracy i [l
odpowiedzialno$ci migdzy uczestnikow zespotu oraz zakres opracowania wynikow
U2 Potrafi przeprowadzi¢ eksperyment i opracowac jego wyniki z komputerowych narzgdzi wspomagania [ 7] ]
prac inzynierskich
U3 Potrafi opracowaé sprawozdanie z badan eksperymentalnych (] O
K1 Potrafi wspolpracowaé w grupie respektujac podziat obowiazkow i odpowiedzialno$ci 0
- m 0 0
K3 0] O 0
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 75 45
2 Praca wtlasna studenta 25 55
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

Janusz Wawrzecki. Teoria manipulatoréw. £6dz: Wydawnictwo Politechniki £6dzkiej. 2007r.

Tadeusz Szkodny. Podstawy robotyki. Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej 2012r.

Uzupelniajaca

Janusz Wawrzecki. Laboratorium teorii manipulatoréw. £.6dz: Wydawnictwo Politechniki L.odzkiej. 2001r. (IBUK-Academica)




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Sterowanie robotow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia

Studia I stopnia

Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢[Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Zdobycie wiedzy i umiejgtnosci dotyczacych programowania i sterowania robotow przemystowych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Nie okreslono

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

— Zna wymagania stawiane systemowi programowania robota i trzy podstawowe poziomy

programowania robotéw przemystowych
W2 Zna wymagania stawiane jgzykowi programowania robotow K W12 K W16
W3 Zna sktadni¢ 1 semantyke¢ oraz zasady tworzenia zadan w jezyku prohramowania robotow

Umiejetnosci

U1 Potrafi pozyskiwa¢ informacje z dokumentacji robota i wykorzystywa¢ je do realizacji zadan

inzynierskich

- i K U01 K U18 K U19 K U20

U2 Potrafi przygotowac program manipulacyjnyc dla robota przemystowego w okreslonym K U22

jezyku programowania -
U3

Kompetencje spoleczne

K1 Potrafi wspotpracowa¢ w grupie z ustalonym podziatem zadan i odpowiedzialnosci
K2 K K02 K_K04
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat g
W C L/P
Specyfika problerméw zwigzanych z jgzykami programowania robotow 1 2
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 5
niezawodno$¢ oprogramowania.
Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotow i programowania robotow. Typy 3 g
danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
Programowanie robotow przemystowych. Uktady wspotrzednych, definiowanie zmiennych pozycyjnych 4 6
robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztaczowej, transformacje wzgledne.
Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztaczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkoscei i 4 9
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektorig ciagla oraz z punktu do punktu.
15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat £
W C L /P
Specyfika problermoéw zwigzanych z jezykami programowania robotow 1 1
Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 1 3
niezawodnos$¢ oprogramowania.
Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotéw i programowania robotow. Typy ) 5
danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
Programowanie robotéw przemystowych. Uktady wspotrzgdnych, definiowanie zmiennych pozycyjnych 3 3
robota w przestrzeni kartezjanskiej 1 ztagczowej, transformacje wzgledne.
Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztaczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i ) 6
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektoria ciagla oraz z punktu do punktu.
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ ix
Kod |Opis Prace Projekty Akty.wn‘osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Zna wymagania stawiane systemowi programowania robota i trzy podstawowe poziomy 4] L
programowania robotow przemystowych
W2 Zna wymagania stawiane jezykowi programowania robotow [
W3 Zna skiadnig i semantyke oraz zasady tworzenia zadan w jezyku prohramowania robotow 0] 0]
Ul Potrafi pozyskiwac informacje z dokumentacji robota i wykorzystywac je do realizacji zadan ]
inzynierskich
U2 Potrafi przygotowac program manipulacyjnyc dla robota przemystowego w okreslonym jezyku
programowania
U3 [ ] O
K1 Potrafi wspotpracowac w grupie z ustalonym podziatem zadan i odpowiedzialnosci L]
K2 L (] ]
K3 U OJ 0]
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢é dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
2 Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5




LITERATURA

Podstawowa

Jozef Giergiel, Mariusz Giergiel, Krzysztof Kurc. Mechatroniczne projektowanie robotow inspekcyjnych. Rzeszow: Oficyna
Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej. 2010r.

Krzysztof Kurc. Mechatronika w projektowaniu robota. Rzeszow: Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej. 2010r.

Uzupelniajaca

Mariusz Giergiel, Zenon Hendzel, Wiestaw Zylski. Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych.
Warszawa: Wydawnictwo Naukowe PWN 2002r.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

;

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Systemy sterowania i monitorowania procesow przemyslowych

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiéw|Praktyczny
Kierunek studiow| Automatyka i Robotyka Specjalnosé|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr| VI Forma zaliczenia|Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) - Projekt 15 Inna forma (jaka) - Projekt 9
Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentéw z systemami SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition)
uksztattowanie podstawowych umiej¢tnosci w zakresie zrozumienia konieczno$ci implementacji systemow wizualizacji procesow
uksztattowanie elementarnych umiejg¢tnosci projektowania systemow wizualizacji proceéw z zastosowaniem WonderWare InTouch

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Podstawy teorii sygnatéw i systemow dynamicznych, Podstawy regulacji automatycznej
Podstawowa wiedza i umiejg¢tno$ci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 Rozumie potrzebg implementacji systemow wizualizacji procesow
w2 K_W16
W3
Umiejetnosci
U Potrafi okresli¢ sposob projektowania systemu wizualizacji procesow z zastosowaniem
Astraada HMI CFG
Posiada elementarne umiejg¢tnosci w zakresie implementacji systemow wizualizacji K_U18
U2 . . . . . .
procesow z wykorzystaniem paneli operatorskich Weintek i Siemens
U3 Potrafi samodzielnie zaprojektowac prosty system wizualizacji danego systemu
Kompetencje spoleczne
K1 ma $§wiadomos¢ koniecznosci stalego uzupetniania wiedzy poprzez dalsze ksztalcenie
specjslistyczne
K_ K03
K2
K3




TRESCI KSZTAEL.CENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Temat Liczba godzin
W L P
‘Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1 1
Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1 1
Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 2 2 2
Programowanie skryptow 2 2 2
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 2 2 2
Implementacja trendow biezacych i historycznych 2 2 2
Alarmy: hierarchia i implementacja 2 2 2
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi 2 2 2
Przyktad zaawansowanego projektu 1 1 1
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Temat Liczba godzin
W L P
Wprowadzenie do Astraada HMI CFG 1 1 1
Implementacja interakcji z uzytkownikiem 1 1 1
Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych 1 1 1
Programowanie skryptow 1 1 1
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC 1 1 1
Implementacja trendow biezacych i historycznych 1 1 1
Alarmy: hierarchia i implementacja 1 1 1
Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi 1 1 1
Przyktad zaawansowanego projektu 1 1 1
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Kod (Opis E%’Z:al:;n/ Projekty nI:kzt:jv;’:i:ic;n
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
Wi Rozumie potrzebe implementacji systeméw wizualizacji procesow /] /] L]
w2 O L [
W3 O O O
Ul Potrafi okresli¢ sposob projektowania systemu wizualizacji proceséw z zastosowaniem Astraada HMI
CFG
Posiada elementarne umiejetnosci w zakresie implementacji systemow wizualizacji procesow z
u2 wykorzystaniem paneli operatorskich Weintek i Siemens
U3 Potrafi samodzielnie zaprojektowac prosty system wizualizacji danego systemu
K1 ma $wiadomo$¢ koniecznoscei statego uzupehiania wiedzy poprzez dalsze ksztalcenie specjslistyczne
K2 U] O O
K3 0 L L
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

2 Dzierzek K., Programowanie sterownikow GE Fanuc, Wyd. Pol. Biat., 2007

3 Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, Legionowo, 2008

Uzupelniajaca




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Chwytaki i narzedzia robotow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski

Semestr|VI Forma zaliczenia

Zaliczenie z ocena

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Projekt projekt
Razem 45 Razem 27
Praca wtasna studenta 105 Praca wtasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie przez studenta wiedzy o konstrukcjach i uktadach napgdowych oraz sensorycznych chwytakow i narzedzi robotow

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

wiedza z zakresu napgdow

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1

ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak rowniez
stosowanych w nich materiatach i sposobach ich doboru

w2

ma wiedzg¢ w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe
uktady napedowe i sensoryczne robotéw przemystowych, (2) ograniczenia zwiazane z
funkcjonowaniem robotow przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

W3

osiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i
robotyki

K_W09 K W11 K W17

UmiejetnoSci

U1

potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
powszechnie dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formulowa¢ opinie

U2

postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i
oprogramowania

U3

K_U01 K _U04

Kompetencje spoleczne

K1

ma $§wiadomos$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie ukladéw automatyki i
robotyki oraz wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie
nowopowstajacych technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na
studiach o wyzszych poziomach, jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez
uznane jednostyki

rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwiazanych z osiagnigciami techniki w
dyscyplinie automatyka i robotyka

K_K03 K_K04




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L/P
Charakterystyka efektorow robotéw przemystowych. 3 6
Rozwiazania konstrukcyjnych chwytakow. Mechanizmy chwytakow. 3 6
Chwytaki podci$nieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni. 3 6
Napedy chwytakow. Uktady sensoryczne chwytakow. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i magazyny. 3 6
Narzgdzia robotéw do realizacji operacji technologicznych. 3 6
RAZEM 15 0 30
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat &
W C L/P
Charakterystyka efektorow robotéw przemystowych. 1 2
Rozwiazania konstrukcyjnych chwytakow. Mechanizmy chwytakow. 2 4
Chwytaki podci$nieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni. 2 4
Napedy chwytakow. Uktady sensoryczne chwytakow. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i magazyny. 2 4
Narzgdzia robotéw do realizacji operacji technologicznych. 2 4
RAZEM 9 0 18
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L
Kod Opis Prace Projekty Akty.wn.osc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéw ksztalcenia 70% 20% 10%
ma elementarng wiedzg¢ dotyczacg mechaniki oraz konstrukcji machanicznych, jak rowniez stosowanych &2 L L
W1 . . . .
w nich materiatach i sposobach ich doboru
ma wiedz¢ w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady ] [
w2 napgdowe i sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotow przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle
W3 osiada wiedzg w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie Il O
U1 dostgpnych mediéw przekazu informacji, jak rowniez integrowaé je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie sig, czytanie ze O O
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i oprogramowania
U3 O] O O
v
ma $wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz [ [
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostyki
K2 rozumie potrzebg jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagnigciami techniki w dyscyplinie [l Il
automatyka i robotyka
K3 O ] U
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiéw 45 27
2 Praca wtasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
LITERATURA
Podstawowa

1 A. Morecki, J. Knapczyk “Podstawy robotyki — teoria i elementy manipulatoréw i robotéw” WNT 1996

2 J. Honczarenko, ,,Roboty przemystowe. Budowa i zastosowania”, WNT 2004

Uzupelniajaca

1 Heimann, W. Gerth. K. Popp, ,,Mechatronika: komponenty, metody, przyktady, PWN 2001







PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu
(modutu)

Nawigacja i lokalizacja robotow

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia[Studia I stopnia Profil studiow

Praktyczny

Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalnos¢

Robotyka i Mechatronika

Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy

Polski

Semestr|VII Forma zaliczenia

Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Inna forma (jaka) 15 Inna forma (jaka) 9
Razem 45 Razem 27

Praca wlasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z budowa i funkcjonowaniem opraz praktycznym wykorzystaniem systemow nawigacyjnych robotow mobilnych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

Wiedza z zakresu podstaw robotyki i sterowania robotow

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

W1 Zna podstawy nawigacji, wyznaczania pozycji i orientacji w przestrzeni.

Student zna istot¢ wyznaczania pozycji za pomoca globalnych systemdéw nawigacji, ich
w2 mozliwosci i ograniczenia. K_Wo08 K_ W09 K_Wi1

K_W16

w3 Zna metody i algorytmu wyznaczania pozycji robotow mobilnych na podstawie odometrii i

przy wukorzystaniu systemow nawigacji pasywne;.

Umiejetnosci

Ul Potrafi stosowac rozne technologie okreslenia potozenia, metody minimalizacji btgdu i

kryteria wyboru sprzgtu.
Uz Pomgda um1eje;mosc1' pozwglamfe na reapzaq.@' systemu ?kresleme potozenia robota K U0l K UI8 K U22

mobilnego na zasadzie nawigacji zlizceniowej i odometrii. - - -
Us Potrafi zrealizowaé system potozenia korzystajacy z czyjnnikow typu IMU w przestrzeni

trojwymiatowe;j.

Kompetencje spoleczne

K1 Potrafi wspolpracowa¢ w grupie respektujac podziat obowiazkow i odpowiedzialnosci.
K2 K K01 K_KO05 K_KO06

K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat Bt
W L P
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 2 1
GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 4 1
Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 4 4 4
Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, zrédta btgdow i mozliwe sposoby ich 3 3 5
kompencacji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych rooboto kotowych 2 2 4
RAZEM 15 15 15
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat Bt
W L P
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 1 1 1
GPS, GLONASS i GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 1 1 1
Czujniki typu IMU, systemy okreslania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 3 3 3
Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, zrédta btgdow i mozliwe sposoby ich ) ) )
kompencacji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych rooboto kotowych 2
RAZEM 9 9 9
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ L.
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w nf)sc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektéow ksztalcenia 70% 20% 10%
L . I . L L Ll
w1 Zna podstawy nawigacji, wyznaczania pozycji i orientacji w przestrzeni.
W2 Student zna istot¢ wyznaczania pozycji za pomoca globalnych systeméw nawigacji, ich mozliwosci i O
ograniczenia.
W3 Zna metody i algorytmu wyznaczania pozycji robotow mobilnych na podstawie odometrii i przy M
wukorzystaniu systemow nawigacji pasywnej.
Ul Potrafi stosowac r6zne technologie okreslenia potozenia, metody minimalizacji biedu i kryteria wyboru | 7]
sprzetu.
2 Posiada umiej¢tnosci pozwalajace na realizacjg systemu okreslenie polozenia robota mobilnego na [
U zasadzie nawigacji zlizceniowej i odometrii.
U3 P(?Fraﬁ Z}'ealizoyaé system polozenia korzystajacy z czyjnnikow typu IMU w przestrzeni
trojwymiatowe;.
K1 Potrafi wspoipracowac w grupie respektujac podziat obowiagzkéw 1 odpowiedzialnosci. O
K2 O O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 Praca wlasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

1 Honczarenko J.: - Roboty Przemystowe WNT 2010

EXIT, Warszawa 2001

Dulgba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Akademicka Oficyna Wydawnicza

Uzupelniajaca

Springer, 2010

Buehler M., lagnemma K., Singh S. (Eds.), The DARPA Urban Challenge. Autonomous Vehicles in City Traffic, STAR Vol. 56,




PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA W GELOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GLOGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

N e . , . .
azwa przedmio Diagnostyka systemow automatyKi i robotyki

(modutu)
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztatcenia|Specjalnosciowy Jezyk wykladowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium Laboratorium
Projekt Projekt
Razem 15 Razem 9
Praca wlasna studenta 35 Praca wlasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentow z podstawami teorii niezawodnos$ci w odniesieniu do systeméw ztozonych, w ktorych wystepuja manipulatory i roboty
zapoznanie studentow metodologia badania wtasnosci manipulatorow zgodnie z norma PN-EN 9283

zapoznanie studentow z podstawowymi technikami diagnostyki procesow

uksztattowanie wiedzy odnosnie technik (réwniez zdalnych) diagnostycznych manipulatoréw i robotow

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

wiedza z zakresu teorii sygnatow i systemow dynamicznych, sieci komputerowych, sztuczna inteligencja
przedmioty: Sieci komputerowe, Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych, Metody sztucznej inteligencji, Podstawy robotyki

EFEKTY KSZTAL.CENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza

ma podstawowa wiedzg¢ odno$nie stosowania teorii niezawodno$ci w systemach
W1 zbudowanych z manipulatoréw i robotéw; potrafi przedstawi¢ mechanizm oceny

niezawodnosci systemu na réznych poziomach dekompozycji.
w2 zna systemy monitorujace poprawnos$¢ funkcjonowania robotow i zrobotyzowanych linii K W08 K_W14 K W16

produkcyjnych

ma wiedz¢ odnos$nie przemystowych sieci transmisji danych i ich stosowania w procesach

zdalnej diagnostyki manipulatorow, robotéw i zrobotyzowanych linii produkcyjnych

Umiejetnosci

potrafi zdefiniowac i wyznaczy¢ podstawowe wskazniki niezawodno$ciowe zarowno dla
U1 ogolnego systemu ztozonego, jak dla manipulatora przemystowego zgodnie z norma PN-EN

9283

K_U13 K_U18 K_U20

Uz potrafi zdefiniowa¢ podstawowe techniki diagnostyczne i metody rozpoznawania stanu

robotoéw oraz ich elementow i weztow funkcjonalnych systemu ztozonego
U3

Kompetencje spoleczne

K1 rozumie koniecznos¢ ciaglego doksztalcania zwigzanego z rozwojem technologii i

opracowywaniem i publikowaniem nowych protokotéw, standardéw i norm

K K02 K_K03

K2
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W L P
Pojecia podstawowe diagnostyki, niezawodnosci i bezpieczefistwa systemow 3
Przemystowe standardy transmisji danych oparte o standard ProfiBus i ich zastosowanie w diagnostyce 4
systemow
Badania diagnostyczne manipulatorow zgodnie z normg PN-EN 9283 5
Bezpieczenstwo systemow przemystowych 3
RAZEM 15 0 0
STUDIA NIESTACJONARNE
Liczba godzin
Temat E
W L P
Pojecia podstawowe diagnostyki, niezawodnosci i bezpieczefistwa systemow 1
Przemystowe standardy transmisji danych oparte o standard ProfiBus i ich zastosowanie w diagnostyce 3
systemow
Badania diagnostyczne manipulatorow zgodnie z normg PN-EN 9283 3
Bezpieczenstwo systemow przemystowych 2
RAZEM 9 0 0
WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA
Egzamin/ aa
Kod ([Opis Prace Projekty Akty.w nf)sc
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 80% 0% 20%
ma podstawowa wiedze¢ odno$nie stosowania teorii niezawodnosci w systemach zbudowanych z L [ L
Wi manipulatoréw i robotow; potrafi przedstawi¢ mechanizm oceny niezawodnosci systemu na réznych
poziomach dekompozycji.
W2 zna systemy monitorujace poprawnos¢ funkcjonowania robotow i zrobotyzowanych linii [l
produkcyjnych
ma wiedzg odnosnie przemystowych sieci transmisji danych i ich stosowania w procesach zdalnej O
diagnostyki manipulatoréw, robotoéw i zrobotyzowanych linii produkcyjnych
1 potrafi zdefiniowac¢ i wyznaczy¢ podstawowe wskazniki niezawodno$ciowe zarowno dla ogdlnego O
U systemu ztozonego, jak dla manipulatora przemystowego zgodnie z norma PN-EN 9283
potrafi zdefiniowa¢ podstawowe techniki diagnostyczne i metody rozpoznawania stanu robotow oraz O
02 ich elementoéw i weztow funkcjonalnych systemu ztozonego
U3 O O O
rozumie konieczno$¢ ciagtego doksztalcania zwiagzanego z rozwojem technologii i opracowywaniem i |:|
K1 publikowaniem nowych protokotéw, standardow i norm
K2 O O O
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 Praca wlasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa
1 Witczak M., Sterowanie i wizualizacja systemow, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011
2 Systemy transmisji danych, Fryskowski B., Wydawnictwa Komunikacji i Laczno$ci, Warszawa, 2010
Uzupelniajaca
1 Patan K., Artificial neural networks for the modeling and fault diagnosis of technical processes, Springer, Berlin, 2008
2 Witczak M., Modelling and estimation strategies for fault diagnosis of non-linear systems, Springer, Berlin, 2006




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GLOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GLOGOWIE
% g

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

(moduhu) Mechatronika
Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztalcenia|Studia I stopnia Profil studiow|Praktyczny
Kierunek studiow|Automatyka i Robotyka Specjalno$¢|Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia|Specjalnosciowy Jezyk wyktadowy|Polski
Semestr|V Forma zaliczenia| Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC ORAZ INDYWIDUALNEJ PRACY WEASNEJ STUDENTA

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia Cwiczenia
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Inna forma (jaka) Inna forma (jaka)
Razem 30 Razem 18
Praca wlasna studenta, 95 Praca wiasna studenta 107
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie wiedzy w zakresie projektowania mechatronicznego uktadéw mechanicznych

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I KOMPETENCJI

kurs grafiki inzynierskiej i wytrzymato$ci materiatow

EFEKTY KSZTALCENIA DLA PRZEDMIOTU

Wiedza
W1 posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa,
metody probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych
W2 ukleml'mkowanq na roz'wmzywz'm}e problemow, takich jak: (1) almallza i synteza'uk%adow K Wol K W16 K W22
dynamicznych, (2) analizy wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow - - -
elektrycznych i elektronicznych, (4) rozwigzywania zadan mechaniki ogélnej, obejmujaca
kinematyke i dynamike.
W3 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
Umiejetnosci
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych
Ul powszechnie dostgpnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu
interpretacji, a takze wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie
U2 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy K _U01 K_U05 K _U18
modeli systemow, zarowno cyfrowych i analogowych
U3 potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedzg¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z
wybrang specjalnoscia
Kompetencje spoleczne
K1 $wiadomie odpowiada za prac¢ wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole
K2 potrafi wspoldziatac i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rézne role, okresla¢ priorytety K_K01 K_K06
shuzace realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania
K3




TRESCI KSZTALCENIA (PROGRAMOWE)

STUDIA STACJONARNE

Liczba godzin
C L/P

Temat

Narzgdzia do projektowania mechatronicznego

Projektowanie mechatroniczne uktadéw elektronicznych

Narzgdzia informatyczne.

W

3

Projektowanie mechatroniczne uktadow mechanicznych 3
3

3

3

W | W W | WwW|w|~

Narzgdzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania
RAZEM 15 0 15

STUDIA NIESTACJONARNE

Liczba godzin

Temat
C L/P

Projektowanie mechatroniczne uktadéw mechanicznych

Projektowanie mechatroniczne uktadéw elektronicznych

W

Narzedzia do projektowania mechatronicznego 2
2

2

2

LSS 2 ISR B SR IS

Narzgdzia informatyczne.

—
—

Narzgdzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania
RAZEM 9 0 9

WERYFIKACJA EFEKTOW KSZTALCENIA

Egzamin/ s
Kod |Opis Prace Projekty Akty.w nose
na zajeciach
kontrolne
Waga w werfikacji efektow ksztalcenia 70% 20% 10%
w1 posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci L U U
ma wiedzg¢ z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczna, algebre liniowa, metody ] O
probalistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukiernunkowanag na
W2 rozwiagzywanie problemoéw, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamike.
w3 ma podstawowa wiedz¢ w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej O O
potrafi pozyskiwa¢ informacje z takich Zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie O [l
Ul dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciaga¢ wnioski 1 formutowa¢ opinie
2 potrafi wykorzysta¢ i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli O O
systemow, zaréwno cyfrowych i analogowych
U3 potra}ﬁ W)fkfn'zystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwiazywania prostych zadan zwigzanych z wybrang O O
specjalnoscia
K1 $wiadomie odpowiada za pracg¢ wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych pracg w zespole O O
K2 potrafi wspotdziatac i pracowa¢ w grupie, przyjmujac w niej rozne role, okresla¢ priorytety sthuzace O O
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K3 O O O
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 Praca wilasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

1 Poradnik mechatronika Haberle Gregor, Haberle Heinz, Kilgus Roland

2 Mechatronika Komponenty, metody, przyktady Bodo Heimann,Wilfried Gerth,Karl Popp

Uzupelniajaca




