PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
{0l [ [ [ T T T T [ Tafewfol [ [ [ [ [ [ T 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 4 Wyktad 4
Razem 4 Razem 4
Praca witasna studenta 0 Praca wilasna studenta 0
Razem 4 Razem 4
ECTS 0 ECTS 0
WYMAGANIA WSTEPNE

brak

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zaznajomienie studentow rozpoczynajacych nauke w PWSZ w Glogowie z zasadami i przepisami
zwigzanymi z bezpieczenstwem podczas przebywania w obiektach (na terenie uczelni), podstawowymi zasadami w zakresie
bezpieczenstwa podczas odbywania nauki (wyktady, ¢wiczenia, przebywanie w obiektach / terenie Uczelni). Postepowanie w
przypadku ewakuacji z obiektow nalezacych do Uczelni. Podstawowe zasady udzielania pierwszej pomocy przedmedycznej.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
W1 - - - - . K W18
W11 Student zdobywa podstawowg wiedzg z zakresu bezpieczenstwa odbywania procesu nauki, -
" |niezbedng do wiasciwego odbycia procesu nauczania w sferze bezpieczenstwa.
Ma podstawowg wiedze w zakresie zarzadzania, w tym zarzgdzania jakoS$cia, i prowadzenia dziatalno$ci
gospodarczej
W2 - - —— — K W20
W21 Student zdobywa podstawowg wiedz¢ w zakresie odpowiedzialno$ci, nadzoru - zasad z tym -
" |zwiazanych w kontekscie procesu odbywania nauki.
UmiejetnoSci
Podczas projektowania nowoczesnych uktadow automatyki, potrafi dostrzega¢ ich aspekty
pozatechniczne, w tym §rodowiskowe, ekonomiczne i prawne
U1l Student zdobywa podstawowe informacje, zasady zwigzane z elementami bezpieczenstwa K U19
Ul.1 [pracy - odbywania nauki podczas wykonywania czynnos$ci w laboratoriach / pracowniach
technicznych Uczelni.
Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle
U2 Student zdobywa wiedzg¢ w zakresie podstawowych zasad zwigzanych z bezpieczenstwem, K U20
U2.1 L . . .
obowigzujacych w Uczelni w toku odbywania nauki.




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
Student posiada podstawowg wiedze w zakresie odpowiedzialno$ci za prowadzone prace, w
K1 . . . . . , K _KO01
K1.1 [tym prace zespotowe - zasady ich wykonywania / prowadzenia w aspekcie bezpieczenstwa. -
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 - , , . - , - K _KO05
K21 Student p.051ada.podsta\.)vowq wiedze w zakres.w bezpleczens.twa. przebywania w Uczelni, toku | —
odbywania studiow (zaj¢é), zna w tym zakresie swoje obowigzki.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 4 4
Wyklad 4 4
1 |Podstawowe pojecia w zakresie bezpieczenstwa pracy (odbywania studiow). 1 1
2 [Podstawowe zasady w zakresie bezpieczenstwa podczas odbywania zajeé. 1 1
3 Zasady postgpowania w przypadku zagrozenia powodujacego potrzebe ewakuacji z obiektow | |
nalezacych do Uczelni.
4 |Podstawowe zasady udzielania pierwszej pomocy przedmedyczne;j. 1 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K W18
W2 W2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K W20
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul Ul.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U19
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _U20
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko1
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ 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, wydanie XIX, 2022 r.

Uzupehiajaca

1 |Aktualne akty prawne (Kodeks pracy, rozporzadzenia, regulaminy, akty wewnatrz uczelniane)




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
Tenlol [ T T [ [ [ T [ Tifem[o] [ [ [ T [ I T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 1 Wyktad 1
Razem 1 Razem 1
Praca witasna studenta 0 Praca wilasna studenta 0
Razem 1 Razem 1
ECTS 0 ECTS 0
WYMAGANIA WSTEPNE

Kompetencje spoteczne umozliwiajace korzystanie z katalogéw i baz bibliotecznych

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow I roku z organizacg i funkcjonowaniem systemu informacyjno-bibliotecznego, zdobycie umiejgtnosci
wyszukiwaniai selekcji informacji, krytycznej oceny zrodet, opanowanie umiejetnosci postugiwania si¢ nowoczesnymi
narzgdziami informacyjno-komunikacyjnymi

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

W1.1 |posiada wiedzg z zakresu metod wyszukiwawczych, kryteriow wyszukiwania informacji

K_WI18

W1.2 |zna bazy i serwisy dokumentow elektronicznych oraz platformy ich udostgpniania

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Ul.1 [wyszukuje, analizuje, ocenia, selekcjonyje informacje zwigzane z naukami technicznymi,

Ul.2

wykorzystuje r6zne techniki pozyskiwania danych

Kompetencje

K1

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

korzysta wylgcznie ze zrodet informacji, ktore tworzone sg zgodnie z prawem autorski oraz

Ki.1 wlasnosci intelektualnej

K_KO05

K2

Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okres$lonego przez siebie lub innych zadania

K_K06




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 1 1
Wyklad 1 1
Organizacja systemu informacyjno-biblioteczego PWSZ w Glogowie . Charakterysytyka zbiorow.
1 |Zasady korzystania z katalogow bibliotecznych oraz zbioréw i zrodet informacji. Elektroniczne 1 1
zrddla informacji. Czasopisma elektroniczne. Bazy danych. Biblioteki cyfrowe.

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT

Wiedza|Wyklad

Wi W1.1 1]aktywnos$¢ na zaj:e;c?ach K WIS
W1.2 1|aktywno$¢ na zajeciach -
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1|aktywnos$¢ na zaj:e;c%ach K U0l
Ul.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach -
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1|aktywnoéé na zaj¢ciach K K05
K2 1. |aktywnoéé na zajeciach K Ko06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 1 1
2 |Praca wilasna studenta 0 0
Suma 1 1
ECTS 0 0
LITERATURA
Podstawowa

Zawartos¢ strony www Biblioteki PWSZ w Glogowie, narzedzia edukacyjne serwiséw katalogowych,
bibliograficznych, pelnotekstowych baz danych, bibliotek cyfrowych

Uzupehiajaca

1 |Wewngtrzne dokumenty biblioteki




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Isleolol [ [ T T T 1 T [ [ T T T T [ [ T
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 30 Cwiczenia
Razem 30 Razem 0
Praca wtasna studenta 0 Praca wlasna studenta 0
Razem 30 Razem 0
ECTS 0 ECTS 0
WYMAGANIA WSTEPNE

Brak.

CEL PRZEDMIOTU

wlasne zdrowie fizyczne.

Zapoznanie studentow z ré6znymi formami rekreacji ruchowej, uksztattowanie wérod studentow §wiadomosci dbatosci o

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
Wi W11 zna podstawowe formy aktywnosci fizycznej i rozumie ich wptyw na stan zdrowia czlowieka ol
UmiejetnoSci
W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
U1 umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych K U03
ULl potrafi samodzielnie dobiera¢ formy aktywnosci fizycznej dla poprawy samopoczucia i -
" |podtrzymania sprawnos$ci psychofizycznej
Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle
U2 Potrafi dostosowac obcigzenie fizyczne organizmu wiasnego jak i podlegtych sobie K U20
U2.1 o, L .
pracownikoéw do norm obowigzujacych w zakresie BHP.
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Rozumie potrzebe¢ utrzymania sprawnosci fizycznej przez cate zycie, samodzielnie wytycza K KO01
* |Sciezki wlasnego rozwoju.
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K2 . , _y . . K_Ko06
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania =
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 0
Cwiczenia 30 0
1 |Zorganizowane zaje¢cia ruchowe Wybrane formy aktywnosci: basen, sitownia, inne 30 0




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedzaléwiczenia
W1 | WI1.1 |  1faktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_ W18
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1l Ul.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _U03
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_U20
Kompetencjeléwiczenia
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta K K01
K2 1. aktywnoéf': na zaj¢ciach K K06
2. |obserwacja studenta -
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 0
2 |Praca wilasna studenta 0 0
Suma 30 0
ECTS 0 0
LITERATURA
Podstawowa

Trening sportowy I. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Tomasz Gabry$ Arkadiusz Stanula,
Oswigcim 2015

Trening sportowy II. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Turszula Szmaltan-Gabrys, Arkadiusz
Stanula, Oswigcim 2016

Uzupehiajaca

1 |Lafay O. Trening silowy 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

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| [ [s0fzor] o] [ | | | | [ [ [ | | | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 30 Cwiczenia
Razem 30 Razem 0
Praca wtasna studenta 0 Praca wlasna studenta 0
Razem 30 Razem 0
ECTS 0 ECTS 0
WYMAGANIA WSTEPNE

Brak.

CEL PRZEDMIOTU

wlasne zdrowie fizyczne.

Zapoznanie studentow z ré6znymi formami rekreacji ruchowej, uksztattowanie wérod studentow §wiadomosci dbatosci o

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
Wi WL1 zna podstawowe zasady dbania o stan zdrowia poprzez stosowanie roznych forma aktywnosci ol
" |fizycznej
UmiejetnoSci
W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
1 umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych K
v ULl potrafi samodzielnie dobiera¢ formy aktywnosci fizycznej dla poprawy samopoczucia i _U03
" |podtrzymania sprawnos$ci psychofizycznej
Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle
U2 Potrafi dostosowac obcigzenie fizyczne organizmu wiasnego jak i podlegtych sobie K U20
U2.1 o, N .
pracownikoéw do norm obowigzujacych w zakresie BHP.
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Rozumie potrzebg odpoczynku i przestrzega regulacji prawnych w tym zakresie okres§lonych | K K01
" |w Kodeksie Pracy
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K2 — - . - —— K _ K06
K2.1 w ramz'ich zajec sportowych wyrabia nawyki dotyczace pracy zespolowej w celu osiagnigcia -
postawionego celu realizowanego w zespole




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30 0
Cwiczenia 30 0
1 |Zorganizowane zajecia ruchowe Wybrane formy aktywnosci : basen , sitownia, inne 30 0
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedzaléwiczenia
W1 | W1.1 | 1faktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_ W18
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1l Ul.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _U03
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_U20
Kompetencjeléwiczenia
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 0
2 |Praca wlasna studenta 0 0
Suma 30 0
ECTS 0 0
LITERATURA
Podstawowa

Oswigcim 2015

Trening sportowy I. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Tomasz Gabry$ Arkadiusz Stanula,

Stanula, Oswigcim 2016

Trening sportowy II. Planowanie - kontrola - sterowanie. Redakcja naukowa Turszula Szmaltan-Gabrys, Arkadiusz

Uzupehiajaca

1 |Lafay O., Trening sitowy bez sprzetu. £.6dz 2007.

Rekreacja ruchowa. (red.), I. Kietbasiewicz-Drozdowska. Poznan 1999.

Bator A., Popularne gry rekreacune. Krakow 2002.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15zo7f 2 [ | | | | | [ [ofzorfa] [ | | | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Razem 15 Razem 9
Praca wtasna studenta 35 Praca wtasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE
Zrozumienie podstawowych elementow techniki na podstawie historii rozwoju narzedzi, maszyn i urzadzen
CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie studentow z rozwojem cywilizacji poprzez rozwoj kolejnych odkry¢é wptywajacych na dalszy rozwdj
spoteczenstw
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
W1 |pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej K W18
Wi1.1 |zna cykl rozwoju techniki i jej wptyw na przemiany kulturowe i spoleczne spoteczenstw
Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j
W2 - - . , , K_W19
zna zasady ochrony dorobku intelektualnego i rozumie konsekwencje naruszenia praw -
w21 . )
dotyczacych wlasnosci intelektualne;j
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
Ul |wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie K _U01
U1 potrafi tworczo korzysta¢ z dorobku i osiggnie¢ techniki w realizacji nowych projektow z
) poszanowaniem prawa ochrony wlasnosci intelektualnej
Kompetencje
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
Kl KLl |7 przyktady obrazujace wptyw wspotczesnych wynalazkow na rozwdj cywilizacyjny i jest K_Ko2
© |$wiadomy swoich mozliwo$ci wspotuczestniczenia w tym procesie




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 15 9
Wyklad 15 9
1 [Okresy rozwoju techniki od paleolitu do nowozytnosci w syntezie 1 1
2 |Podzialy czasowe i geograficzne dotyczace historii cywilizacji 2 1
3 [Technika w cywilizacji. Poj¢cie techniki i jej powigzanie z nauka i przyroda 1 1
4 |Rola techniki w zyciu codziennym dawnych i wspotczesnych spoteczenstw 3 1
5 |Poczatki cywilizacji technicznej. Pierwsze narzgdzia oraz kluczowe wynalazki w pradziejach 3 1
6 [wptyw rewolucji technicznej w XIX wieku na obecny rozwdj cywilizacyjny 3 2
7 |wspodlczesne wynalazki wptywajace na cywilizacje XXI wieku 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W18
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W19
UmiejetnoécilWyklad
Ul | ULl | 1|kolokwium | 2|aktywno$¢ na zajeciach |  3|obserwacja studenta | K_Uo01
Kompetencje|Wyklad
K1 | K1.1 | 1]kolokwium | 2|aktywno$¢ na zajeciach |  3|obserwacja studenta | K_K02
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

Chorowski J. i in., Stary i Nowy Swiat : od "rewolucji" neolitycznej do podbojéw 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 |Kieniewicz J., Wprowadzenie do historii cywilizacji Wschodu i Zachodu, Dialog, 2003.

2 |Orlowski B. i in., Encyklopedia odkry¢ i wynalazkéw, Wiedza Powszechna, Warszawa 1997.

3 |Paturi F. R., Kronika Techniki, Wydawnictwo Kronika, Warszawa 1992.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
s {zorl 1 | | | | | [ [ofeor[ 1 | [ | | | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 10 Praca wilasna studenta 16
Razem 25 Razem 25
ECTS 1 ECTS 1
WYMAGANIA WSTEPNE
brak wstepnych wymagan

CEL PRZEDMIOTU

Przedstawienie informacji o prawach i obowiazkach z jakimi w zyciu zawodowym i spotecznym absolwenci stykaja si¢ w
zwigzku z funkcjonowaniem poj¢cia praw autorskich i1 praw pokrewnych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

W1
Wi1.1

student poznaje zasady dokumentowania zrodet pochodzenia informacji i wszelkich cytowan

stosowanych we wlasnych opracowaniach.

K_WI8

Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

W2
Ww2.1

potrafi poruszaé si¢ po bazach danych Urzedu Patentowego w celu poszukiwana informacji o
istniejgcych rozwigzaniach technicznych podlegajacych ochronie

K_WI19

Umiejetnosci

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
wyciggac wnioski 1 formutowaé opinie

U1
Ul.1

potrafi korzystac¢ z roznych zrodet i stosowaé pozyskana wiedze i umiejetnosci do wiasnej

dziatalnosci zawodowej z poszanowaniem zasad ochrony intelektualnej autoréw opracowan

zrodtowych

K_U01

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

U2
U2.1

potrafi zbudowac i opisa¢ dziatanie uktadow z zakresu automatyki i robotyki w oparciu o
analize literatury i innych dostepnych zroédet zachowujac zasady wynikajgce z pojec
dotyczacych ochrony wlasnosci intelektualne;j

K _U18




Kompetencje

Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajgc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
= jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki LS IR
K11 posiada kompetencje do rozwijania swoich kwalifikacji zawodowych i spolecznych z
poszanowaniem zasad prawa autorskiego i prawa wlasno$ci przemystowe;j
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 posiada kompetencje pozwalajace na prowadzenie dziatalnosci inzynierskiej zarowno w pracy| K K05
K2.1 [narzecz pracodawcy jak i w ramach wtasnej dziatalnosci jako przedsigbiorca przy
zachowaniu zasad etycznych wynikajacych z funkcjonowania w spoteczenstwie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
Wyklad 15 9
1 |pojecie prawa autorskiego,praw osobistych i majatkowych 2 1
2 |geneza prawa autorskiego, czas ochrony praw, przyklady wykorzystania prawa autorskiego 2 1
3 Pojecie-dozwolony uzytek wiasny, prawo cytatu, zasady korzystania ze zrédet w pracach 3 5
dyplomowych
4 |ochrona wizerunku, umowy w zakresie prawa autorskiego 3 2
5 |wprowadzenie do pojgcia -ochrona wtasnosci przemystowe;j 3 1
6 [rodzaje licencji 1 1
7 |podstawy funkcjonowania Urzedu Patentowego RP 1 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W18
W2 W2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W19
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach obserwacja studenta K _KO03
K2 K2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wlasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

Rafat Golat - Prawo autorskie i prawa pokrewne -, Warszawa: C. H. Beck, 2008

Prawo wlasnosci przemystowej / Piotr Kostanski, Lukasz Zelechowski. Warszawa: Wydawnictwo C. H. Beck, 2020.

Janusz Barta, Ryszard Markiewicz: Prawo autorskie i prawa pokrewne. Warszawa: Wolters Kluwer Polska, 2008

Uzupehiajaca

—

|Golat R. Prawo autorskie i prawa pokrewne, Warszawa 2021.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i robotyka

Specjalnosé

Modut ksztatcenia

Ogoélny

Jezyk wyktadowy

polski

Semestr

7

Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

Wyktad

Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

15 [zo7] 1 [ |

9 |zo7|

] 1

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad

15

Wyktad

9

Razem

15

Razem

9

Praca wlasna studenta

10

Praca wlasna studenta

16

Razem

25

Razem

25

ECTS

1

ECTS

1

WYMAGANIA WSTEPNE

brak

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z zagadnieniami prawa wlasno$ci przemystowe;j i praw pokrewnych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

W1
Wi1.1

posiada wiedze o utworach , patentach i wzorach uzytkowych w kontekscie praw ochrony
jakie przyshugujg ich autorom

K_W19

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowaé opinie

K_U01

Ul.1

przy pozyskiwaniu informacji z dostepnych zrédet oraz ich stosowaniu w dziatalno$ci
zawodowej 1 spolecznej przestrzega praw i zasad etycznych

U2

Podczas projektowania nowoczesnych uktadow automatyki, potrafi dostrzegaé ich aspekty
pozatechniczne, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne

U2.1

potrafi unikaé¢ szkodliwego wptywu wiasnej dziatalnosci na Srodowisko poprzez
respektowanie przepisoOw prawa

K _U19

Kompetencje

K1

Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K1.1

rozumie i stosuje zasady prawne ktore w wyniku jego dzialalno$ci inzynierskiej przektadaja
si¢ na rozwoj cywilizacyjny

K_K02

K2

Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

K2.1

Pracujac w grupie realizujacej wspolne zadania stosuje zasady etyczne i zapisy prawa ktore
wplywajg na prawidtowa realizacj¢ postawionych celow

K_K06




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 15 9
Wyklad 15 9
1 |zakres kompetencji urzg¢du patentowego 3 2
2 |bazy danych z zakresu zgloszonych wynalazkow i wzorow uzytkowych 1 1
3 [wynalazki - pojecie i praktyka 2 1
4 |wzory uzytkowe i znaki towarowe 3 2
5 [rodzaje licencji 3 1
6 |zarys prawa autorskiego 2 1
7 |przyktady postepowan sagdowych z zakresu naruszenia ochrony wtasnosci intelektualnej 1 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 | W1.1 |  1|kolokwium | 2|obserwacja studenta | K_ W19
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U19
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|kolokwium 2|obserwacja studenta K K02
K2 K2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wlasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

Wydawnictwa UPRP, 1992

Andrzej Szewc, Gabriela Jyz , Podstawowe przepisy prawa wynalazczego 1 patentowego na Swiecie. Warszawa :

Uzupehiajaca

1 |Piotr Kostanski, Lukasz Zelechowski Prawo wtasnosci przemystowej. Seria Podreczniki




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T T [ [ Iwleol I T T T T [ [ [ [ [wlo[i] T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 10 Praca wilasna studenta 16
Razem 40 Razem 34
ECTS 1 ECTS 1
WYMAGANIA WSTEPNE

Brak wymagan formalnych.

CEL PRZEDMIOTU

Gloéwnym celem zajgc jest zapoznanie studentow ze sprzetem i oprogramowaniem dotyczacym tworzenia, przesylania,
prezentowania i zabezpieczania informacji. Dodatkowym celem zaje¢ jest wypracowanie umiejetnosci doboru odpowiednich
narzgdzi informatycznych do realizacji wlasnych zadan.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
W1 - . . —— - — — K W18
WL1 Ma wiedze w za'kresw wyko.r.zystanla odpowiedniego oprogramowania czy aplikacji webowej |  —
do przygotowania prezentacji.
Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j
W2 - — - - K W19
W21 potrafi korzysta'c z baz danych i 11t.eratury pr;edmlom z zachowaniem zgsad dotyczacych -
dokumentowania zrodet na ktore si¢ powotuje we wlasnych opracowaniach
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie
Ul Posiada umiejetnos¢ wyszukiwania, selekcjonowania oraz przetwarzania informacji. Potrafi K U0l
stosowac¢ techniki komputerowe w mechanice technicznej; rozwigzywac problemy -
Ul.1 |technicznych w oparciu o prawa mechaniki klasycznej; modelowania zjawisk i uktadow
mechanicznych. Potrafi stosowa¢ techniki komputerowe inzynierii materialowe;j,
termodynamice i w projektowaniu obicktow




Kompetencje

Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 KL1 Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob przedsigbiorczy wykorzystujac w praktyce wiedze i LI
" |umiejetnos$ci zdobyte w procesie ksztatcenia na studiowanym kierunku studiow
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K2 |[technologii, znajac mozliwo$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K2.1 |Student jest otwarty na nowe technologie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Laboratorium 30 18
! 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 4
Przetwarzanie wsadowe.
3 [Tworzenie dokumentdéw elektronicznych za pomoca edytora tekstow. 8 4
4 |Postugiwanie si¢ arkuszem kalkulacyjnym w zastosowaniach inzynierskich. 8 6
5 |Zasady tworzenia prezentacji z wykorzystaniem narzg¢dzi technologii informacyjne;j. 6 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W18
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W19
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 llpraca semestralna | 2|0bserwacja studenta | K U01
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K02
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 0 0
Suma 30 18
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

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

2 |MS OFFICE - pomoc pakietu

Uzupehiajaca

1 |Piotr Wroblewski: MS Office 2007 PL w biurze i nie tylko, Helion 2007.

Technologie internetowe / Magdalena Kaliszewska, Tomasz Piecukiewicz, Aneta Sobczak, Krzysztof Stencel. -
Warszawa: PTWSTK, 2007.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ loleol ol [ [ I T T [ T [ ool [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 10 Praca wilasna studenta 16
Razem 25 Razem 25
ECTS 1 ECTS 1
WYMAGANIA WSTEPNE
Brak wymagan.
CEL PRZEDMIOTU

siebie.

Wyktady z etyki informujg- w oparciu konkretne przyktady- w jaki sposob dziata etyka. Prezentujg z r6znych perspektyw
problemy moralne oraz sposoby ich rozwigzywania w odnisieniu do pracy w zespotach ludzkich. Pokazuja, jak krytycznie
bada¢ i jak ugruntowywaé swoje poglady moralne. Uczg, jak postepowaé wobec innych ludzi i jakim by¢ wobec samego

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Zna elementarne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsigbiorczosci

Wi Wi1.1

Ma podstawowg wiedze z zakresu nauk o logistyce, rozumie jej zrodta, powigzania i

zastosowania w obrebie pokrewnych dyscyplin naukowych.

UmiejetnoSci

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

U1
Ul.1

Potrafi dostrzega¢ i prawidtowo interpretowac zjawiska spoteczno-gospodarcze zachodzace w

branzy TSL.

U2 narzedzia

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i

U2.1

Potrafi whasciwie analizowac przyczyny i przebieg konkretnych procesow i zjawisk spoteczno-

gospodarczych.

U3

Potrafi zredagowac, przeanalizowac i zaprezentowaé¢ wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektoOw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

U3.1 |D0strzega potrzeby zmian w organizacji i opracowywania planu zarzadzania zmianami.

K_W21

K_U1S8

K U21

K_U22




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
Jest §wiadomy odpowiedzialnosci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
K1 aspektami 1 skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na eksploatacje systemow | K K01
LS5 produkcyjnych i lean manufacturing na procesy, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko
naturalne.
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
K2 [|automatyka i robotyka K K04
K2.1 |P0traﬁ samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiej¢tnosci zawodowe dotyczace logistyki.
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K3 Potrafi wspotpracowaé samodzielnie i w zespole oraz ma Swiadomo$¢ zmieniajacych si¢ K K05
K3.1 [norm i wymagan w aspekcie eksploatacji systemow produkcyjnych. Umie rozwija¢ wiedzg
zdobyta na przedmiocie, aby mysle¢ tworczo i by¢ przedsigbiorczym.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
Cwiczenia 15 9
1 |Zagadnienia ogdlne komunikacji, etyki i pracy w zespole 3 2
5 Praca zespotowa. Podstawy, Cechy zespotu, Rola cztonkéw zespotu, Cel zespotu, 10 zasad pracy w 3 )
zespole, Wady i zalety pracy w zespole, Zarzadzanie zespotem
3 Definicje i zakres komunikacji interpersonalnej. Komunikacja werbalna, Komunikacja niewerbalna 3 )
4 Kreowanie wizerunku. Autoprezentacja, Organizacja oraz uczestnictwo w zebraniach, 3 )
Przygotowanie wystgpienia publicznego i wystapienie publiczne, Komunikacja w konflikcie
5 Etyka. Znani etycy 1 systemy etyczne, Etyka w biznesie - Podstawowe warto$ci, Etyczne 3 |
zachowania w pracy, Mobbing
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedzaléwiczenia
Wi | Wi1 | i]kolokwium | 2[projekt | 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W21
Umiejc;tnoéciléwiczenia
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K _U18
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos$¢ na zajeciach | K_U21
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U22
Kompetencjeléwiczenia
K1 Ki1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K04
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K_KO05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wilasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

Komunikacja interpersonalna - materiaty dydaktyczne, mgr Magdalena Marian, Wroctaw 2009

Szymczak, Beata, Praca zespotowa, 2017.

Kotodziejczak Matgorzata, Benchmarking a praca zespotowa: w drodze do sukcesu organizacji, 2011.

Rokoszewski Konrad, Praca zespotowa jako czynnik zwigkszania efektywnos$ci zarzgdzania we wspotczesnych
organizacjach : przyczyny, uwarunkowania i metody zwigckszania efektywnosci pracy zespotow, 2017.




Uzupelniajaca

Pease A. 1 B, Mowa ciata, Poznan 2009.

Wiestaw Sikorski, Gesty zamiast stow, IMPULS, 2007

Puczkowski Benedykt, Komunikacja interpersonalna w biznesie, Uniwersytet Warminsko-Mazurski w Olsztynie 2006

AW |—

J. Hotowka, Etyka w dziataniu, Proszynski i S-ka, Warszawa 2002.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Ogolny Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
s {zorl 1 | | | | | [ [ofeor[ 1 | [ | | | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 10 Praca wilasna studenta 16
Razem 25 Razem 25
ECTS 1 ECTS 1
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza na temat funkcjonowania prawa w Polsce

CEL PRZEDMIOTU

Uzyskanie wiedzy dotyczacej funkcjonowania bezpieczenstwa i higieny pracy na poziomie zaktadu pracy, obowiazkow i
odpowiedzialno$ci pracodawcy i pracownika, metod zapobiegania wypadkom przy pracy oraz chorobom zawodowym.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

W1
Wi1.1

Student posiada wiedze¢ na temat funkcjonowania nadzoru nad warunkami pracy w Polsce, ze
szczegblnym uwzglednieniem obowigzkoéw i odpowiedzialnosci osob kierujacych

pracownikami w zakresie bezpieczenstwa pracy podlegltych pracownikow.

K_WI8

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Ul.1

Student posiada umiejetnosci weryfikacji podstawowych zasad, wymogoéw prawnych w
zakresie bezpieczenstwa pracy na poziomie zaktadu.

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

v2 U2.1

Student posiada umiejetnosci (posiada §wiadomosc) istoty bezpieczenstwa pracy, w
szczegblnosci w aspekcie wymogow prawnych oraz obowiazkoéw i odpowiedzialno$ci w tym

zakresie.

K_U20

U3 |narzgdzia

Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i

K _U21

U3.1

Student posiada umiejetnosci dokonywania podstawowych ocen stanu bezpieczenstwa (w tym

ergonomii) pracy na poziomie stanowiska pracy.




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
K1 Student ma §wiadomos¢ obowigzkow prawnych w zakresie bezpieczenstwa cigzacych na K Kol
K1.1 [pracowniku oraz pracodawcy i/lub osobach kierujgcych pracownikami - odpowiedzialnosciw [~ —
tym zakresie.
TRESCI KSZTAELCENIA
TEMAT 15 9
Wyklad 15 9
| Istota bezpieczenstwa i higieny pracy. Ocena obcigzenia fizycznego i psychicznego czlowieka w ) |
procesie pracy (metodyka, aspekty prawne, obowigzki cigzagce na pracodawcy).
) Wypadki przy pracy (zakres prawny, profilaktyka z uwzglednieniem technicznych zabezpieczen, 3 )
koszty wypadkow przy pracy). Nadzor wewngtrzny i zewngtrzny nad warunkami pracy.
3 Warunki charakteryzujace srodowisko pracy, ze szczegdlnym uwzglednieniem: hatasu, drgan ) |
mechanicznych, pylow w srodowisku pracy.
4 Uktad cztowiek maszyna (poszczegolne elementy charakteryzujace uktad, mogace mie¢ wptyw na 3 )
wlasciwa organizacje pracy).
5 |Mikroklimat, czynniki biologiczne w srodowisku pracy. 2 1
6 [Prace wzbronione mtodocianym, ochrona pracy kobiet. 1 1
7 [Podstawowe zagadnienia zwigzane z ochrong p. pozarow3. 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 | Wi1.1 | llegzamin | K W18
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|egzamin K U01
U2 U2.1 1|egzamin K _U20
U3 U3.1 1|egzamin K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 | 1]egzamin | K K01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wilasna studenta 10 16
Suma 25 25
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa
1 |,,BHP w praktyce” Bogdan Raczkowski, wydanie XIX, 2022 r.
Uzupelniajaca

1 |Aktualne przepisy prawne w zakresie bezpieczenstwa pracy (Kodeks pracy, rozporzadzenia).




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Jezykowy Jezyk wyktadowy angielski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Iwleo[z] [ [ [ T [ [ T [ (wle[z] [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 20 Praca wilasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE
A. Poziom B1
B. Wstepna wiedza z j. angielskiego na poziomie szkoty $redniej

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku angielskim.
2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego
ogblnego o umiejetnos$¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z
kierunkiem studiow.
3) Student wlada czterema umiejetnosciami jezykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, 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 $rodowisku zawodowym.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
Wi1.1 |zna podstawowa terminologi¢ branzowa
Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

KOD | | EFEKT

w1 K_WI8

Ul K_U01

Ul.1 | potrafi przetwarza¢ podstawowe informacje w jezyku angielskim
Postluguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i oprogramowania
U2.1 |potraﬁ podja¢ dyskusje i zrozumie¢ elementarne teksty branzowe

U2 K_U04




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
K1 KLl ™ swiadomos$¢ konsekwencji podejmowanych decyzji na innych cztonkoéw zespotu, K _Ko1
) otoczenie i srodowisko
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 — TSI — . . ——— . K_KO05
K2.1 ma szaFlomosc k'ome.czn(.)sc.1 doskon'alema swoich umiejetnosci jezykowych w zakresie -
moéwienia, czytania, pisania i shuchania
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Cwiczenia 30 18
1 |Engineering 5 3
2 |Design and modelling 5 3
3 |Measurement 5 3
4 |Strength and stiffness 5 3
5 |Movement 5 3
6 |[Electricity 5 3
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Cwiczenia
w1 | wi1r | 1]kolokwium | 2|projekt | K W18
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|projekt K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt K U04
Kompetencje|Cwiczenia
K1 Ki1.1 1 [projekt K K01
K2 K2.1 1|projekt K_KO05
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 |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 |Paulsen D., Dooley J.: Electrical Engineering., Express Publishing 2017.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Jezykowy Jezyk wyktadowy angielski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Jwlolal [ [ T T T T T [ [wleo[s] [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 60 Cwiczenia 36
Razem 60 Razem 36
Praca witasna studenta 40 Praca wilasna studenta 64
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku angielskim.

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

3) Student wlada czterema umiejetno$ciami jezykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.

4) Student zna reguty gramatyki angielskie;j.

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

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
Wi1.1 |zna podstawowa terminologi¢ branzowa
Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

KOD | | EFEKT

w1 K_WI8

Ul K_U01

Ul.1 | potrafi przetwarza¢ informacje w jezyku angielskim na poziomie B1
Postluguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i oprogramowania
U2.1 |potraﬁ podja¢ dyskusje¢ i zrozumie¢ teksty branzowe w stopniu komunikatywnym
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
ma $wiadomos¢ konsekwencji podejmowanych decyzji na innych cztonkéw zespotu,
otoczenie i sSrodowisko

U2 K_U04

K1 K_KO01

K1.1




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 . - . . — — — ———— 1 K K05
K2.1 nleustagnle doskonali swoje umiejetnosei jezykowe w zakresie mowienia, czytania, pisania i -
stuchania
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 60 36
Cwiczenia 60 36
1 |Electronics 5 3
2 |Computing and logic 5 3
3 |Materials 5 3
4 |Air and water 5 3
5 |Heat 5 3
6 [Light and sound 5 3
7 |Manufacturing 5 3
8 |Codes and standards 5 3
9 |Ways in to technology 5 3
10 [Plastics 5 3
11 [Future homes 5 3
12 |Alternative energy 5 3
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Cwiczenia
w1 | wi1r | 1]kolokwium | 2|projekt | K W18
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|projekt K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt K U04
Kompetencje|Cwiczenia
K1 Ki1.1 1 [projekt K K01
K2 K2.1 1|projekt K_KO05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
Praca wtasna studenta 40 64
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Astley P., Lansford L.: Engineering, Oxford University Press 2013

Glendinning E. H., Pohl A.: Technology 2, Oxford University Press 2008

Uzupelniajaca

Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, student’s book, B2, Oxford University Press 2020

Latham-Koenig C., Oxenden C. : English File upper-intermediate, workbook, B2, Oxford University Press 2020

Paulsen D., Dooley J.: Electrical Engineering., Express Publishing 2017




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Jezykowy Jezyk wyktadowy angielski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Iwlsga] [ [ T T T T T [ [wfsda] [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 20 Praca wilasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

A. Jezyk angielski II
B. Wiedza na poziomie B2

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku angielskim.
2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego
ogblnego o umiejetnos$¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z
kierunkiem studiow.
3) Student wlada czterema umiejetnosciami jezykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, 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 $rodowisku zawodowym.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
Wi1.1 |zna terminologi¢ branzowa w poszerzonym zakresie
Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

KOD | | EFEKT

w1 K_WI8

Ul K_U01

ULl potrafi prowadzi¢ dyskusje, wymienia¢ si¢ argumentami i zrozumie¢ bardziej skomplikowane
© |teksty branzowe
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze

zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprz¢tu i oprogramowania

U2 K_U04

U2.1 | potrafi przetwarza¢ informacje w jezyku angielskim na poziomie B2




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
K1 KLl ™ swiadomos$¢ konsekwencji podejmowanych decyzji na innych cztonkoéw zespotu, K _Ko1
" |otoczenie i sSrodowisko
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 . - . . — — — . - K_KO05
K2.1 meuste%nn.le doskonal.l swoje ymle':J.(—;tr.losm J§zykowe w zakresie mowienia, pisania, stuchania, -
czytania i efektywnej komunikacji z innymi
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Cwiczenia 30 18
1 |Robotics 5 3
2 |Transportation 5 3
3 |Environmental engineering 5 3
4 |Household technology 5 3
5 |Defence technology 5 3
6 [Career development 5 3
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Cwiczenia
W1 | W1.1 | llegzamin | 2|k010kwiurn | 3 |proj ekt | K W18
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1 Ul.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K U01
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K U04
Kompetencjeléwiczenia
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K05
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

Uzupehiajaca

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 |Paulsen D., Dooley J.: Electrical Engineering., Express Publishing 2017




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Jezykowy Jezyk wyktadowy niemiecki
Semestr 2 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Iwleelo] [ [ T T T T T [ [wleoo[o] [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 20 Praca wilasna studenta 32
Razem 50 Razem 50

ECTS 2 ECTS 2

WYMAGANIA WSTEPNE
A. Poziom B1
B. Wstepna wiedza z j. niemieckiego na poziomie szkoty $redniej
CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku niemieckim

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

studiow.

3) Student wlada czterema umiejetno$ciami jezykowymi; mowienie, pisanie, stuchanie, czytanie.

4) Student zna reguty gramatyki niemieckie;j.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury niemieckojezyczne;.

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
W1 |pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
Wi1.1 |zna podstawowa terminologi¢ branzowa
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

KOD | | EFEKT

K_WI18

Ul K_U01

Ul.1 |potraﬁ przetwarzac i analizowac podstawowe informacje w jezyku niemieckim
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2  |zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprz¢tu i oprogramowania
U2.1 | potrafi podja¢ dyskusj¢ i zrozumie¢ elementarne teksty branzowe

K_U04




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
K1 KL1 ma $wiadomos¢ koniecznosci doskonalenia swoich umiegjetnosci jezykowych w zakresie K KO01
" |méwienia, czytania, pisania i stuchania
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 — — — . . ——— . K_KO05
K2.1 ma szaFlomosc k'ome.czn(.)sc.1 doskon'alema swoich umiejetnosci jezykowych w zakresie -
moéwienia, czytania, pisania i shuchania
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Cwiczenia 30 18
1 |Arbeitswelt. Berufe in der Branche. 5 3
2 |Mitarbeiter (mw) gesucht! Fit fiir den Beruf als Elektroniker 5 3
3 [In meinem Werkzeugkasten. 5 3
4 |Blick in die Zukunft. Ausbildungszeit. 5 3
5 [Meine Anstellung. 5 3
6 |Mein Lebenslauf. Das Vorstellungsgespréch. 5 3
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Cwiczenia
w1 | wi1r | 1]kolokwium | 2|projekt | K W18
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|projekt K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt K U04
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|kolokwium 2|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt K_KO05
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 |Akademie Deutsch B2 , Band 4. Intensivlehrwerk. Hueber Verlag 2021

Uzupehiajaca

1 |Goethe Zerttifikat B2. Deutschpriifung fiir Erwachsene.Hueber Verlag




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Jezykowy Jezyk wyktadowy niemiecki
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Jwlolal [ [ T T T T T [ [wleo[s] [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 60 Cwiczenia 36
Razem 60 Razem 36
Praca witasna studenta 40 Praca wilasna studenta 64
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

A. Jezyk niemiecki I B.

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku niemieckim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego
og6lnego o umiejetnos$¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z
kierunkiem

studiow.

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

4) Student zna reguty gramatyki niemieckiej.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury niemieckiej.

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
Wi1.1 |Zna podstawowa terminologi¢ branzowa
Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

KOD | | EFEKT

w1 K_WI8

Ul K_U01

Ul.1 |Potraﬁ przetwarza¢ informacje w jezyku angielskim na poziomie B1
Postluguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzgtu i oprogramowania

U2.1 |P0traﬁ podja¢ dyskusje 1 zrozumie¢ teksty branzowe w stopniu komunikatywnym

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
Nieustannie doskonali swoje umiejetnosci jezykowe w zakresie mowienia, czytania, pisania i
stuchania

U2 K_U04

K1 K_KO01

K1.1




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 P— v = - - p K _KO05
K2.1 Ma sw12.1d(')m0sc kqnsekwencp podejmowanych decyzji na innych czionkéw zespotu, -
otoczenie i srodowisko
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 60 36
Cwiczenia 60 36
1 |Technik heute. 5 3
2 |Multimediagerate. 5 3
3 |Ein Defekt. 5 3
4 |Eine Reklamation. 5 3
5 |Fur mehr Sicherkeit. 5 3
6 [Sicherheitszeichen. 5 3
7 [Mit Sicherkeit gut ausgerustet. 5 3
8 |Prevention am Arbeitsplatz. 5 3
9 [Im Brandfall richtig reagieren. 5 3
10 [Computerwelt. 5 3
11 [Deutschpriifung Zertifikat B2 10 6
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedzaléwiczenia
W1 [ Wil |  1]kolokwium | 2|projekt | K W18
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|projekt K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt K _U04
Kompetencjeléwiczenia
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
2 |Praca wlasna studenta 40 64
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

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

Uzupelniajaca

1 |Goethe Zertifikat B2. Deutschpriifung fiir Erwachsene.Hueber Verlag 2020




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Jezykowy Jezyk wyktadowy niemiecki
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ [ Iwlosga] [ [ T T T T T [ [wfsdo] [ [ [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 20 Praca wilasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

A. Jezyk niemiecki II B.

CEL PRZEDMIOTU

1) Student komunikuje si¢ w jezyku niemieckim.

2) Student posiada duzy zasob stownictwa oraz zwrotow. Poszerzenie posiadanej przez studenta znajomosci jezyka obcego
og6lnego o umiejetnos$¢ postugiwania si¢ stownictwem specjalistycznym charakterystycznym dla danej dziedziny, zgodnej z
kierunkiem studiow.

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

4) Student zna reguty gramatyki niemieckiej.

5) Student posiada podstawowe informacje dotyczace kultury niemieckiej.

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma podstawowa wiedze niezb¢dng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
Wi1.1 |zna terminologi¢ branzowa w poszerzonym zakresie
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
Ul |wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie

KOD | | EFEKT

w1 K_WI18

K_U01

potrafi prowadzi¢ dyskusje, wymienia¢ si¢ argumentami i zrozumie¢ bardziej skomplikowane
teksty branzowe
Postluguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajagcym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2 |zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprzetu i oprogramowania

U2.1 |potraﬁ przetwarza¢ informacje w jezyku niemieckim na poziomie B2

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
nieustannie doskonali swoje umiejetnosci jezykowe w zakresie mowienia, pisania, stuchania,
czytania i efektywnej komunikacji z innymi

Ul.1

K_U04

K1 K_KO01

K1.1




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z

K2 zasadami etyki inzynierskiej K K05
ma $wiadomos¢ konsekwencji podejmowanych decyzji na innych cztonkéw zespotu, -

K2.1 L., .
otoczenie i srodowisko
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Cwiczenia 30 18
1 |Kompetenz im Beruf. 5 3
2 |Bereiche der Elektronik. 5 3
3 |In der IT-Branche. 5 3
4 |Mechatronik ist in. 5 3
5 |Berufliche Weiterbildung. 5 3
6 [Deutschpriifung Zertifikat B2 5 3
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Cwiczenia
W1 | W1.1 | llegzamin | 2|k010kwiurn | 3|proj ekt | K W18
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1 Ul.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K U01
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K U04
Kompetencjeléwiczenia
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K05
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 |Akademie Deutsch B2, Band 4. Intensivlehrwerk. Hueber Verlag 2021.
Uzupelniajaca

1 |Goethe Zertifikat B2. Deutschpriifung fiir Erwachsene. Hueber Verlag 2020.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | El 2 9 El 2
30 | ZO1| 3 18 | ZO1| 3
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
Znajomo$¢ matematyki w zakresie wymaganym na maturze na poziomie podstawowym
CEL PRZEDMIOTU

Poznanie i opanowanie pojecia granicy i pochodnej, metod ich obliczania i zastosowania do badania przebiegu zmiennosci
funkcji jednej zmiennej rzeczywistej i stosowania metod przyblizonych rozwigzywania rownan. Poznanie pojecia catki i jej
zastosowanin w geometrii i fizyce.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

KOD | | EFEKT

w1 K_WO01

posiada gruntowng i wszechstronng wiedz¢ na temat zagadnien i metod wykorzystywanych
przy rozwigzywaniu problemow metodami matematycznymi oraz potrafi tworczo stosowac t¢
wiedze

Wi1.1

Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

Ul K_U01

posiada umiejetnos¢ wyszukiwania w dostepnych zrodtach informacji zwigzanych z

Ul.1 . . . . .
rozwigzywaniem problemow z zakresu analizy matematycznej




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
posiada umieje¢tnos¢ samodzielnego rozwigzywania problemoéw matematycznych zarowno
K1 . . C . . . . . K _KO01
K1.1 [metodami analitycznymi, jak i algorytmicznymi; umiej¢tno$¢ wspotpracy w zespole oraz -
prezentowania swoich osiagni¢¢ (w mowie i pismie)
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K2 bierze udzial w poszczegdlnych etapach grupowego rozwigzywania problemow K K06
K2.1 [matematycznych i aktywnie uczestniczy w omawianiu aparatu matematycznego wybranego do
rozwigzania tych problemow
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 |Granica i ciggto$¢ funkcji; asymptoty 3 2
2 |Pochodna funkcji; r6zniczka i wzor Taylora 3 2
3 |Zastosowania pochodnych 3 1
4 |Catka nieoznaczona 3 2
5 |Calka oznaczona; zastosowania w geometrii i fizyce 3 2
Cwiczenia 30 18
1 |Granica i ciggto$¢ funkcji; asymptoty 6 4
2 |Pochodna funkcji; r6zniczka i wzor Taylora 6 4
3 |Zastosowania pochodnych 6 2
4 |Catka nieoznaczona 6 4
5 |Calka oznaczona; zastosowania w geometrii i fizyce 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 | W11 | 1[egzamin | 2|aktywno$¢ na zajeciach | K_Wo1
Wiedza|Cwiczenia
W1 | Wi1.1 | llkolokwium | 2|aktywnos'c' na zaj¢ciach | K Wo1
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul | ULl | 1|egzamin | 2|aktywno$¢ na zajeciach | K_U01
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1l | Ul.1 | llkolokwium | 2|aktywnos'c' na zaj¢ciach | K U01
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko06
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|kolokwium | 2|aktywnos'c' na zaj¢ciach K _Ko01
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko06
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 |G.M. Fichtenholz, Rachunek rézniczkowy i catkowy, tom 1-3, Wydawnictwo naukowe PWN, Warszawa 2009

2 |W. Krysicki, L. Wlodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz. i I, PWN, Warszawa 2001

Uzupehiajaca

2012

M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Definicje, twierdzenia, wzory, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw

2 |M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Przyklady i zadania, Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2012




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | El 2 9 El 2
30 | ZO1| 3 18 | ZO1| 3
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 30 Cwiczenia 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

Poznanie rachunku macierzowego i jego zastosowanie do rozwigzywania uktadow réwnan liniowych. Poznanie pojecia liczby
zespolonej. Opanowanie podstaw rachunku wektorowego i geometrii przestrzeni trojwymiarowe;.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1 , — — K W16
Wi1.1 |Zna narzedzia algebry liniowej wykorzystywane w zastosowaniach inzynierskich -
W2 Ma podstawowa wiedze w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej K W22
W2.1 |Zna narzedzia algebry liniowej wykorzystywane w zastosowaniach inzynierskich -
Umiejetnosci
Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U1l Ul.1 [Potrafi mysle¢ abstrakcyjnie K U02
Ul.2 [Potrafi dokonywac syntezy i analizy poj¢¢
U1.3 [Potrafi modelowac i weryfikowa¢ zatozenia modeli
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U2 U2.1 |Potrafi mysle¢ abstrakcyjnie K U23
U2.2 [Potrafi dokonywac syntezy i analizy poje¢
U2.3 [Potrafi modelowac i weryfikowa¢ zatozenia modeli
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 K1.1 [Komunikuje si¢ §cistym jezykiem K K01
K1.2 [Wykazuje kreatywnos¢ w rozwigzywaniu probleméw




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 — - . K _KO05
K2.1 [Komunikuje si¢ §cistym jezykiem -
K2.2 [Wykazuje kreatywnos¢ w rozwigzywaniu probleméw
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 |Macierze i wyznaczniki 4 3
2 |Uktady réwnan liniowych 2 1
3 [Liczby zespolone, wielomiany i funkcje wymierne 4 2
4 |Rachunek wektorowy 2 1
5 |Geometria analityczna w przestrzeni 3 2
Cwiczenia 30 18
1 |Macierze i wyznaczniki 8 6
2 |Uktady réwnan liniowych 4 2
3 [Liczby zespolone, wielomiany i funkcje wymierne 8 4
4 |Rachunek wektorowy 4 2
5 |Geometria analityczna w przestrzeni 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_ W16
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W22
UmiejetnoécilWyklad
Ul.1 1|egzamin | 2|aktywnos’é na zajg¢ciach
1|egzamin
ut U12 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K_v02
U1.3 1|egzamin 2|kolokwium
U1 1|egzamin
U2 2|kolokwium 3|aktywnos$¢ na zajgciach K U23
U2.2 1|egzamin 2|kolokwium -
U2.3 1|egzamin 2|kolokwium
Kompetencje|Wyklad
K11 1|egzamin
K1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K K01
K1.2 1|egzamin 2|kolokwium
K2.1 1|egzamin
K2 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K K05
K2.2 1|egzamin 2|kolokwium
Wiedzaléwiczenia
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_ W16
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W22
Umiejetno$ci| Cwiczenia
ULL 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K U0z
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium -
Ul.3 1|egzamin 2|kolokwium
U1 1 egzamir.l _ _
U2 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K U23
U2.2 1|egzamin 2|kolokwium -
U2.3 1|egzamin 2|kolokwium




Kompetencjeleiczenia

KL1 1|egzamin
K1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K _Ko1
K1.2 1|egzamin 2|kolokwium
K2.1 1|egzamin
K2 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K _Ko05
K2.2 1|egzamin 2|kolokwium
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra z geometrig analityczng. Deficje, twierdzenia, wzory, Oficyna GiS, Wroctaw 2008

T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra z geometrig analityczng. Przyklady i zadania, Oficyna GiS, Wroctaw 2008

T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra liniowa 1. Deficje, twierdzenia, wzory, Oficyna GiS, Wroclaw

AW |—

T.Jurlewicz, Z.Skoczylas, Algebra liniowa 1. Przyklady i zadania, Oficyna GiS, Wroctaw

Uzupehiajaca

—_—

R.Leitner, W.Matuszewski, Z.Rojek, Zadania z matematyki wyzszej, cz.1, WNT,Warszawa 2000

2 |W.Krysicki, L.Wtodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz.I, PWN, Warszawa 2001




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |202] 1 9 |z02] 1
30 |1 ZO2| 2 18 |Z02| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 30 Praca wtlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawy algebry liniowe;.

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest:

- zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami komputerowymi stosowanymi przy obliczeniach inzynierskich,

- uksztattowanie wsrdd studentow zrozumienia koniecznosci poprawnego wykonywania obliczen inzynierskich z zatozong
doktadnoscia,

- uksztaltowanie podstawowych umiejetnosci praktycznego wykorzystania srodowisk Matlab/Octave/Scilab w rozwigzywaniu
typowych zadan inzynierskich.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowa wiedzg¢ z matematyki stosowanej obejmujaca modelowanie matematyczne, metody
numeryczne oraz metody symulacji uzywane do rozwigzywania problemow i zadan inzynierskich. Ma
podstawowa wiedzg z zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego
kierunku studiow

w1 K_W02

Ma wiedzg dotyczaca dziatan na macierzach i ich wlasciwosciach (wyznacznik macierzy,

Wi1.1 .
transpozycja).

Umiejetnosci
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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01

Potrafi wyszukiwa¢ w dokumentacji programu Matlab informacji o funkcjach

S umozliwiajacych obliczenia inzynierskie.

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2  |zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprz¢tu i oprogramowania K U004

U2.1 [Potrafi zrozumie¢ wyjasnienia i opisy funkcji technicznych.



Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i

U3 narzedzia K U21
Potrafi korzysta¢ z wlasciwosci macierzy do analizy podstawowych wlasno$ci systemow
(stabilnos¢, sterowalno$é, obserwowalnosc).

U3.1

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi wspotpracowaé przy wyszukiwaniu informacji o podstawowych metodach K K01
" |realizujgcych np. funkcje trygonometryczne w MATLABie.

K2

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

— - — . - - K _Ko06
Portafi stosowac techniki komunikacyjne i wspotpracowaé z innymi cztonkami grupy, -

K2.1 wykorzystujac do tego rdzne narzgdzia i platformy internetowe.

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 9 6

Wyklad 3 2

Srodowiska obliczen inzynierskich Matlab, Octave oraz Scilab. Charakterystyka kazdego ze
srodowisk, zakres zastosowan, gtdéwne wady i zalety. Zasady 1 wskazowki korzystania z obszernej
pomocy dotaczanej do srodowisk. Operacje algebraiczne na wektorach i macierzach oraz ich
przeksztatcenia. Wyrazenia logiczne i operatory relacyjne. Operacje na ciggach znakow.
Podstawowe funkcje matematyczne trygonometryczne i stowa kluczowe. Instrukcje iteracyjne i
rekurencja (petle for, while), konstrukcje warunkowe (if-else, switch-case). Definicja skryptu oraz
funkcji. Operacje na plikach i zmiennych w przestrzeni roboczej. Elementy programowania,
debugowanie. Funkcje analizujgce zbidr danych. Operacje na wielomianach. Interpolacja i
aproksymacja. Tworzenie wykresow dwu- i trojwymiarowych. Prosta animacja. Niestandardowe
struktury danych: macierze rzadkie, struktury, tablice komorkowe, tablice wielowymiarowe.
Operacje na symbolach. Budowa graficznego interfejsu uzytkownika. Wykorzystanie zewngtrznych
kompilatoréw znanych jezykow programowania (C, C++). Przeglad wybranych przybornikow.
Pakiet Simulink. Budowa modeli z blokow operacyjnych, symulowanie uktadow w czasie
rzeczywistym, komunikacja z serwerem OPC.

Laboratorium 6 4

Srodowiska obliczen inzynierskich Matlab, Octave oraz Scilab. Charakterystyka kazdego ze
srodowisk, zakres zastosowan, gtdéwne wady i zalety. Zasady 1 wskazowki korzystania z obszernej
pomocy dotaczanej do §rodowisk. Operacje algebraiczne na wektorach i macierzach oraz ich
przeksztatcenia. Wyrazenia logiczne i operatory relacyjne. Operacje na ciggach znakow.
Podstawowe funkcje matematyczne trygonometryczne i stowa kluczowe. Instrukcje iteracyjne i
rekurencja (petle for, while), konstrukcje warunkowe (if-else, switch-case). Definicja skryptu oraz
funkcji. Operacje na plikach i zmiennych w przestrzeni roboczej. Elementy programowania,
debugowanie. Funkcje analizujace zbior danych. Operacje na wielomianach. Interpolacja i
aproksymacja. Tworzenie wykresow dwu- i trojwymiarowych. Prosta animacja. Niestandardowe
struktury danych: macierze rzadkie, struktury, tablice komdrkowe, tablice wielowymiarowe.
Operacje na symbolach. Budowa graficznego interfejsu uzytkownika. Wykorzystanie zewngtrznych
kompilatoréw znanych jezykoéw programowania (C, C++). Przeglad wybranych przybornikow.
Pakiet Simulink. Budowa modeli z blokow operacyjnych, symulowanie uktadow w czasie
rzeczywistym, komunikacja z serwerem OPC.




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 | W1.1 | 1|kolokwium | 2[test jednokrotnego lub wielokrotnego wyboru | K_ W02
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _U04
U3 U3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U21
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|aktywnos$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K Ko1
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko06
WiedzalLaboratorium
Wi WI1.1 | 1]kolokwium | K_Wo02
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _U04
U3 U3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko06
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

Mrozek B., Mrozek Z., 2010, Matlab i Simulink - poradnik uzytkownika.

Pratap R., 2010, Matlab 7 dla naukowcow i inzynierow.

mrozek B., Mrozek Z., 2010, Matlab i Simulink - poradnik uzytkownika.

Treichel, W., 2021, MATLAB w dzialaniu : ¢wiczenia 1 zadania

(U0 BN SN I O o

mrozek B., Mrozek Z., 2010, Matlab i Simulink - poradnik uzytkownika.

Uzupelniajaca

—

Nise, N.S., 2011, Control systems engineering

Klamka, J., 2011, Teoria systemow liniowych

Ostanin, A., 2009, Metody optymalizacji z MATLAB: ¢wiczenia laboratoryjne




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 1 9 E2 1
30 1 ZO2| 2 18 |Z02| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 30 Praca wtlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomo$¢ podstaw rachunku rézniczkowego i catkowego funkcji jednej zmiennej rzeczywistej. Zaliczone przedmioty
Analiza matematyczna i Algebra liniowa.

CEL PRZEDMIOTU
Poznanie podstawowych poje¢ rachunku rézniczkowego i catkowego funkcji wielu zmiennych. Wprowadzenie do teorii
rownan roézniczkowych zwyczajnych. Stosowanie nabytej wiedzy do tworzenia i analizy modeli matematycznych stuzgcych
do rozwigzywania problemoéw w praktyce inzynierskiej
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza ukltadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
W1 |rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac ta K Wo1
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow B

Student rozpoznaje zagadnienia w ktorych rozwigzaniu naturalne jest uzycie catki oznaczonej,
W1.1 |catki wielokrotnej, czy metod pochodnych czastkowych. Zna geometryczny i fizyczny sens
poznanych pojec.

UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
Ul |wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie K U01

posiada umiejetno$¢ wyszukiwania w dostepnych zrodtach informacji zwigzanych z

Ul.1 . . , . .
rozwigzywaniem problemoéw z zakresu analizy matematycznej




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
posiada umieje¢tnos¢ samodzielnego rozwigzywania problemoéw matematycznych zarowno
K1 . . C . . . . . K _KO01
K1.1 [metodami analitycznymi, jak i algorytmicznymi; umiej¢tno$¢ wspotpracy w zespole oraz -
prezentowania swoich osiagni¢¢ (w mowie i pismie)
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K2 bierze udzial w poszczegdlnych etapach grupowego rozwigzywania problemow K K06
K2.1 [matematycznych i aktywnie uczestniczy w omawianiu aparatu matematycznego wybranego do
rozwigzania tych problemow
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 [Pochodna czastkowa. Pochodna kierunkowa. 2 1
2 |Gradient. Pochodne wyzszych rzedow. 2 1
3 [Ekstrema funkcji dwoch zmiennych. Ekstrema funkcji wielu zmiennych. 2 1
4 |Catka podwojna. Metody obliczania. Zastosowania. 3 2
5 Roéwnania rézniczkowe zwyczajne rzedu pierwszego. Zagadnienia fizyczne i techniczne 3 5
prowadzace do rownan rozniczkowych.
Szeregi liczbowe. Kryterium porownawcze, Cauchy’ego, d’ Alemberta. Szeregi potegowe. 3 2
Laboratorium 30 18
1 [Pochodna czastkowa. Pochodna kierunkowa. 4 2
2 |Gradient. Pochodne wyzszych rzedow. 4 2
3 [Ekstrema funkcji dwoch zmiennych. Ekstrema funkcji wielu zmiennych. 4 2
4 |Catka podwojna. Metody obliczania. Zastosowania. 6 4
5 Roéwnania rézniczkowe zwyczajne rzedu pierwszego. Zagadnienia fizyczne i techniczne 6 4
prowadzace do rownan rozniczkowych.
6 [Szeregi liczbowe. Kryterium porownawcze, Cauchy’ego, d’ Alemberta. Szeregi potggowe. 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 | W11 | 1[egzamin | 2|aktywno$¢ na zajeciach | K_Wo1
UmiejetnoécilWyklad
U1 | Ul.1 | llegzamin | 2|aktywnos’é na zajg¢ciach | K U01
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko01
K2 K2.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko06
WiedzalLaboratorium
W1 | Wi1.1 | llkolokwium | 2|aktywnos'c' na zaj¢ciach | K Wo1
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul | ULl | 1fkolokwium | 2|aktywno$¢ na zajeciach | K_U01
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|kolokwium | 2|aktywnos'c' na zaj¢ciach K _Ko01
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko06
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

G.M.Fichtenholz, Rachunek rézniczkowy i catkowy, tom 1-3, Wydawnictwo naukowe PWN, Warszawa 2009

W .Krysicki, L.Wtodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz.I-IIl, PWN, Warszawa 2001




Uzupelniajaca

F.Leja, Rachunek rézniczkowy i calkowy ze wstepem do rownan rozniczkowych, PWN, Warszawa 1977

M.Gewert, Z.Skoczylas, Analiza matematyczna 2, Definicje, twierdzenia,wzory. Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw

M.Gewert, Z.Skoczylas, Analiza matematyczna 2, Przyktady i zadania. Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | El 3 9 El 3
15 |ZO1| 1 9 |ZO1] 1
15 |ZO1| 1 9 |zO1]| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Elementarna wiedza z zakresu matematyki

CEL PRZEDMIOTU
Uzyskanie podstawowej wiedzy i umiejetnosci prowadzacych do: wlasciwego 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$ci fizycznych i1 okreslania
niepewno$ci pomiarowych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i
magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowg wiedze z
zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego kierunku studiow

Ma wiedze w zakresie podstawowych pojg¢ mechaniki klasycznej, praw mechaniki oraz

Wi teoretycznych modeli, rozumie fundamentalny charakter praw Newtona.
W1 W12 Ma uporzadkowang wiedze¢ o podstawowych prawach w zakresie grawitacji,elektrycznoscii | K W03
magnetyzmu.
W13 Zna budowg oraz zasady dziatania aparatury pomiarowej do wybranych doswiadczen z

zakresu termodynamiki , elektryczno$ci, magnetyzmu i optyki.

Ma wiedze na temat planowania i wykonywania eksperymentow fizycznych oraz szacowania
W1.4 |niepewnos$ci pomiarowych wielko$ci mierzonych bezposrednio i wyznaczanych posrednio.




Umiejetnosci

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma

umiejetno

$¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

Potrafi korzysta¢ z wybranej literatury i zasobow internetu, integrowa¢ uzyskane informacje,

h s dokonywa¢ ich interpretacji, LSO
U1.2 Potrafi opisywaé zjawiska fizyczne. Rozumie zjawiska i procesy fizyczne w otaczajacym nas
) swiecie, wykorzystuje prawa przyrody w technice i zyciu codziennym.
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
pomiardw, (3) okresli¢ btedy i niepewnos$ci pomiarow
Potrafi zaplanowac¢ i przeprowadzi¢ eksperyment fizyczny z zakresu termodynamiki, optyki,
U2 U2.1 . . A K U10
magnetyzmu, elektrycznosci, a takze przewidzie¢ jego rezultat. =
U2 Potrafi interpretowaé oraz opracowac uzyskane wyniki eksperymentu a takze wyciggac
™ |wnioski.
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
KL1 zna ograniczenia swojej wiedzy i rozumie potrzebe dalszego ksztatcenia, podnoszenia
K1 " |kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych K Ko1
K12 potrafi pracowac¢ w zespole przyjmujgc w nim roézne role, w tym réwniez role kierowniczg lub
’ koordynatoraopracowac uzyskane wyniki eksperymentu a takze wycigga¢ wnioski.
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2.1 potrafi formutowac opinie na temat podstawowych zagadnien fizyki i jej zastosowan, rozumie
K2 ) spoteczne aspekty zastosowan fizyki oraz zwigzang z tym odpowiedzialnosé¢ K K02
ma $wiadomos$¢ waznos$ci 1 rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzyniera w
K2.2 [zakresie automatyk, umie interpretowac oraz opracowac uzyskane wyniki eksperymentu a
takze wyciggaé wnioski.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
! Kinematyka i dynamika uktadu punktow materialnych. Predkos¢, przyspieszenie, rOwnania ruchu 3 )
prostoliniowego i krzywoliniowego. Praca, moc, energia. Zasada zachowania energii.
5 Kinematyka i dynamika ruchu obrotowego. Srodek masy, ruch $rodka masy, sita, ped punktu i 3 |
uktadu punktow materialnych. Zasada zachowania pedu i uktady o zmiennej masie.
Opis ruchu harmonicznego swobodnego, thumionego i wymuszonego. Rezonans mechaniczny.
3 |Hydrostatyka i hydrodynamika. Prawo Pascala i Archimedesa. Rownanie Bernouliego. Zasady 3 2
termodynamiki.
Optyka geometryczna i falowa. Prawo odbicia i zatamania §wiatta. Soczewki, zwierciadta,
4 |powstawanie obrazow, przyrzady optyczne. Interferencja, dyfrakcja. Elektrostatyka. Ladunek 3 2
elektryczny. Prawo Coulomba. Pole elektryczne. Potencjat. Pole i potencjat p
Prad i opor elektryczny. Nat¢zenie pradu. Moc. Pojemnosc¢ elektryczna. Kondensatory.
s Przewodniki i izolatory. Pole magnetyczne. Ruch czastek natadowanych po okregu. Sity 3 5
magnetyczne dziatajace na przewodnik z pradem. Pola wywotane przeptywem pradu. Zjawisko
indukgcji elektromagnetyczne;.
Cwiczenia 15 9
| Rozwigzywanie zadan - rachunek wektorowy, kinematyka: predko$¢, przyspieszenie, rownania 3 )
ruchu prostoliniowego i krzywoliniowego.
) Rozwigzywanie zadan - dynamika punktu materialnego: sita, ped punktu i uktadu punktow 3 |
materialnych. Zasada zachowania pedu i uktady o zmiennej masie.
3 [|Rozwigzywanie zadan - praca, moc, energia i zasada zachowania energii. 3 2
4 |Rozwigzywanie zadan - ruch harmoniczny, zjawiska w ruchu falowym. 3 2
5 |Rozwigzywanie zadan - prad staly i przemienny, pole magnetyczne. 3 2
Laboratorium 15 9
| Zapoznanie z regulaminem pracowni i przepisami BHP. Niepewnos$ci pomiarowe pomiaréw 3 )
bezposrednich i posrednich.
2 |Wyznaczanie wspotczynnika lepkosci cieczy na podstawie prawa Stokesa. 2 1




3 |Badanie efektu Halla w germanie typu p. 2 2
4 |Wyznaczanie modutu Younga przez zginanie. 2 2
5 |Wyznaczanie ciepla wlasciwego cial stalych metodg kalorymetryczng. 2 2
6 |Pomiar rezystancji. 2 0
7 |[Wyznaczanie stalej siatki dyfrakcyjnej. 2 0
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi1.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
Wi W1.2 1 egzarn%n 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K Wo3
W1.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W1.4 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
WiedzalLaboratorium
W11 1 [praca semestralna
2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
W1 W1.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
W1.4 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1 egzarn%n 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K U03
Ul.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1 egzarn%n 2|aktywno$¢ na zaj:(—;c%ach K U10
U2.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
ULl 1 [praca semestralna
U1l 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K U03
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U1 1 [praca semestralna
U2 ’ 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K _U10
U2.2 1|praca semestralna
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1 egzarn%n 2|aktywno$¢ na zajiqc%ach K Kol
K1.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach -
K2 K2.1 1 egzarn%n 2|aktywno$¢ na zaj:(—;c%ach K K02
K2.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Wiedzaléwiczenia
Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
Wi W1.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zaj:e;c?ach K Wo3
W1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W1.4 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
Umiejetno$ci| Cwiczenia
Ul Ul.1 1 kolok\yium 2 aktywnos:c: na zajiqc%ach K U03
Ul.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Kompetencjeléwiczenia
K11 1 {kolokwium
K1 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K _Ko01
K1.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
K2 K2.1 1 kolokw%um 2|aktywno$¢ na zaquc%ach K K02
K2.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zaj:e;c?ach K Kol
K1.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna 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 wyktady z fizyki. Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa 2001




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E6 2 9 E6 2
15 [ZO6| 1 9 1Z206| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 45 Praca wilasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE
Analiza i modelowanie systemow, Podstawy programowania — algorytmy i struktury danych, Algebra liniowa
CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie studentdw z architekturami sztucznych sieci neuronowych i algorytmami ich uczenia.
Zapoznanie studentow z teorig zbioréw rozmytych oraz wnioskowaniem rozmytym.
Zapoznanie studentow z ré6znymi strategiami przeszukiwania grafow.
Uksztaltowanie umieje¢tnosci z zakresu wykorzystania poznanych metod sztucznej inteligencji w rozwigzywaniu
praktycznych problemoéw inzynierskich.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze¢ z matematyki stosowanej obejmujgcg modelowanie matematyczne, metody
numeryczne oraz metody symulacji uzywane do rozwigzywania problemow i zadan inzynierskich. Ma
podstawowa wiedze z zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego
WL kierunku studiow LS
W1.1 |Ma $wiadomos¢ zlozonosci obliczeniowej poznanych metod sztucznej inteligencji.
W1.2 |Potrafi wymieni¢ typy sztucznych neurondéw i scharakteryzowac ich wtasciwosci.
Ma elementarng wiedz¢ w zakresie: (1) formutowania problemow decyzyjnych, (2) technik
przeszukiwan prostych, heurystycznych i metaheurystycznych, (3) systemoéw ekspertowych i obliczen
W2 |inteligentnych i wplywu tych czynnikdéw na cykl zycia obiektow i zarzadzanie jakoScig K W15
W2.1 |Potrafi wymienic¢ i scharakteryzowac struktury systemow rozmytych i neuro-rozmytych.
W2.2 |Potrafi wymieni¢ i zdefiniowac proste i heurystyczne algorytmy przeszukiwania.
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych
Ul.1 [Potrafi implementowac¢ modele systemow rozmytych.
Ul Ul Potrafi kreatywni’e wykorzysta¢ poznane metody sztucznej inteligencji do rozwigzywania K U05
nowych problemow. -




Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac program do przeszukiwanie prostego i

LS heurystycznego.

Ul.4 [Potrafi implementowac modele sztucznych sieci neuronowych.

Kompetencje

Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka

K1
potrafi czytelnie przedstawia¢ informacje zwigzane z realizowanymi projektami tak aby byly

Ki.1 one czytelna dla odbiorcy

K_K04

Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace

K2 realizacji okres$lonego przez siebie lub innych zadania

potrafi okresla¢ zadnia cztonkdéw zespotu realizujacego projekt w celu uzyskania

K2.1 . . . . .
terminowego i optymalnego rozwigzania postawionego celu

K_K06

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 0

Wyklad 0

Algorytmy przeszukiwanie wszerz i w glab. Algorytm A*. Funkcje heurystyczne. Ztozono$¢
1 |pamigciowa i czasowa strategii przeszukiwania. Algorytm minimax. Algorytm przycinania alfa- 0
beta. Przeszukiwanie z ograniczeniami.

Sztuczne sieci neuronowe. Budowa neuronu biologicznego. Matematyczny model neuronu.
Perceptron prosty. Reguta uczenie perceptronu. Ograniczenia perceptronu prostego. Modele
neuronow i ich wlasnosci. Struktury Adaline i Madaline. Sieci wielowarstwowe. Uczenie sieci
jednowarstwowej. Uczenie sieci wielowarstwowej. Algorytm wstecznej propagacji bledow.
Modele neuronéw dynamicznych. Dynamiczne sieci neuronowe. Przyklady zastosowan sztucznych
sieci neuronowych.

Laboratorium 0

Algorytmy przeszukiwanie wszerz i w glab. Algorytm A*. Funkcje heurystyczne. Ztozono$¢
1 |pamigciowa i czasowa strategii przeszukiwania. Algorytm minimax. Algorytm przycinania alfa- 0
beta. Przeszukiwanie z ograniczeniami.

Sztuczne sieci neuronowe. Budowa neuronu biologicznego. Matematyczny model neuronu.
Perceptron prosty. Reguta uczenie perceptronu. Ograniczenia perceptronu prostego. Modele
neuronow i ich wlasnosci. Struktury Adaline i Madaline. Sieci wielowarstwowe. Uczenie sieci
jednowarstwowej. Uczenie sieci wielowarstwowej. Algorytm wstecznej propagacji bledow.
Modele neuronéw dynamicznych. Dynamiczne sieci neuronowe. Przyklady zastosowan sztucznych
sieci neuronowych.

Systemy rozmyte i neuro-rozmyte. Zbiory rozmyte i logika rozmyta. Operacje na zbiorach
3 [rozmytych. Wnioskowanie rozmyte. Reguty rozmyte. Przyklady systemow rozmytych. Struktury 0
neuro-rozmyte i algorytmy ich ucznia.

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS

| EFEKT

Wiedza| Wyklad

Wi1.1 kolokwium

W1

W1.2 kolokwium

K_W02

W2.1 kolokwium

W2

—_—l—_——=—

W2.2 kolokwium

K W15

WiedzalLaboratorium

Wi1.1

—

wi kolokwium

W1.2

—

kolokwium

K_WIS

Umiej gtnoécilWyklad

Ul.1 kolokwium | 2|obserwacja studenta

praca semestralna

Ul.2

U1l aktywnos¢ na zajgciach | 3|0bserwacja studenta

K_U05

U1.3 aktywnos¢ na zajgciach

—_—l—=lN =]

Ul4 aktywno$¢ na zajeciach




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

Ul.1 1|kolokwium
Ul Ul.2 1|aktywnos$¢ na zaj:e;c%ach | 2|obserwacja studenta K U05
U1.3 1|aktywno$¢ na zajeciach -
Ul4 1|aktywnos$¢ na zajgciach
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K04
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko06
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko04
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _ K06
WiedzalLaboratorium
W1.1 1|kolokwium
Wi W1.2 1|kolokwium KWz
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna 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

Uzupehiajaca

—

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny

Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé

Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski

Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium

Projekt

15

ES

2 9 ES 2

15 | ZO5| 1 9 [zZO5] 1

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyklad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 45 Praca wlasna studenta 57

Razem 75 Razem 75

ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE

Programowanie strukturalne, algorytmy i struktury danych

CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowa wiedzg w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu. Potrafi wykorzystac tg wiedzg w zakresie
studiowanego kierunku studiow

K_W05

Zna podstawy programowania w jezyku obiektowym, zna instrukcje warunkowe oraz

W1 iteracyjne, zna poje¢cia dziedziczenia obiektéw i polimorfizmu.

W2

Ma podstawowg wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania procesoréw, komputerdw i sieci
komputerowych. Potrafi stosowac tg wiedz¢ w zakresie rozwigzywania problemoéw inzynierskich oraz w
zastosowaniach poza technicznych

K_W06

W2.1 |Wie jak dziata sie¢ LAN, zna podstawy protokotu Ethernet.

UmiejetnoSci

U1

Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprz¢tu i oprogramowania

Potrafi obstuzy¢ angloj¢zyczne srodowiska programistyczne (IDE), takie jak np. Jupyter

UL Notebook, Spyder, IDLE.

K_U04

Kompetencje

K1

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

K1.1 [Potrafi wspolnie edytowac jeden kod zrodtowy.

K_Ko01




Potrafi wspoldziatac¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okres$lonego przez siebie lub innych zadania
K2 K2.1 Potrafi zarzadzaé projektem programistycznym i stosowaé techniki programowania zwinnego K_K06
" |(SCRUM).
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
! Pojecie abstrakcyjnego typu danych. Definicja klas. Enkapsulacja - deklaracja i definicja metod 3 0
sktadowych klas.
5 Sktadowe prywatne i publiczne klasy. Przecigzenie funkcji. Konstruktory: konstruktor 3 0
domniemany, konstruktor kopiujacy.
3 Destruktory. Przecigzenie operatorow. Funkcje zaprzyjaznione. Funkcje typu inline. Konwersje 3 0
zdefiniowane przez uzytkownika: funkcja konwertujgca, konstruktor konwertujacy.
4 |Dziedziczenie. Zasady dziedziczenia. Sktadowe typu protected. 3 0
5 Polimorfizm. Funkcje wirtualne. Funkcje czysto wirtualne. Wczesne i pozne wigzanie funkcji. 3 0
Koszty czasowe i pamigciowe zwigzane ze stosowaniem polimorfizmu
6 Pojecie abstrakcyjnego typu danych. Definicja klas. Enkapsulacja - deklaracja i definicja metod 0 )
sktadowych klas.
7 [Sktadowe prywatne i publiczne klasy. Przecigzenie funkcji. Konstruktory 0 1
g Destruktory. Konwersje zdefiniowane przez uzytkownika: funkcja konwertujgca, konstruktor 0 )
konwertujacy.
9 [Dziedziczenie. Zasady dziedziczenia. Sktadowe typu protected. 0 2
10 |Polimorfizm. Funkcje wirtualne. Funkcje czysto wirtualne. 0 2
Laboratorium 15 9
| Pojecie abstrakcyjnego typu danych. Definicja klas. Enkapsulacja - deklaracja i definicja metod 3 0
sktadowych klas.
) Sktadowe prywatne i publiczne klasy. Przecigzenie funkcji. Konstruktory: konstruktor 3 0
domniemany, konstruktor kopiujacy.
Destruktory. Przecigzenie operatoréw. Funkcje zaprzyjaznione. Funkcje typu inline. Konwersje
3 . . . . . . 3 0
zdefiniowane przez uzytkownika: funkcja konwertujaca, konstruktor konwertujacy.
4 |Dziedziczenie. Zasady dziedziczenia. Sktadowe typu protected. 3 0
5 Polimorfizm. Funkcje wirtualne. Funkcje czysto wirtualne. Wczesne i pdzne wigzanie funkcji. 3 0
Koszty czasowe 1 pamigciowe zwigzane ze stosowaniem polimorfizmu
6 Pojecie abstrakcyjnego typu danych. Definicja klas. Enkapsulacja - deklaracja i definicja metod 0 )
sktadowych klas.
7 [Sktadowe prywatne i publiczne klasy. Przecigzenie funkcji. Konstruktory 0 1
g Destruktory. Konwersje zdefiniowane przez uzytkownika: funkcja konwertujaca, konstruktor 0 )
konwertujacy.
9 |Dziedziczenie. Zasady dziedziczenia. Sktadowe typu protected. 0 2
10 |Polimorfizm. Funkcje wirtualne. Funkcje czysto wirtualne. 0 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K W05
W2 W2.1 1|egzamin K W06
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 | llegzamin | K U04
Kompetencje|Wyklad
K1 Ki1.1 1|egzamin K K01
K2 K2.1 1|egzamin K _ K06
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1|kolokwium K W05
w2 w21 1|kolokwium K W06
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul UL1 | 1[kolokwium K_U04




KompetencjelLaboratorium

K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wilasna 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. - mamy: Model obiektu w C ++

2 |Stroustrup B.: C++ Jezyk programowania, WNT, Warszawa, 2001.

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Podstawowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z202| 2 9 [Z202] 2
15 |ZO2| 2 9 1Z02| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Razem 30 Razem 18

Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

WYMAGANIA WSTEPNE
podstawy technologii informacyjne;j
CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie si¢ z podstawowymi elementami stanowiska komputerowego oraz podzespotami jednostki centralne;.
Umiejetnos¢ okresleslenia oraz wskazania i opisania najwazniejszych paramteréw danego podzespotu. Zapoznanie si¢ z
mozliwos$ciami pakietu Office Web Apps. Zdobycie wiedzy na temat podstawowych urzadzen sieciowych, okablowania
sieciowego oraz topologii sieciowych. Zalety i wady poszczegdlnych rozwiazan. Zapoznanie si¢ z podstawowymi technikami
przesytu danych w sieci (routing, protokoty, nat). Okreslenie zagrozen informatycznych oraz przeciwdzialanie 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.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowa wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania procesoréw, komputerow i sieci
komputerowych. Potrafi stosowac tg wiedzg w zakresie rozwigzywania problemoéw inzynierskich oraz w
zastosowaniach poza technicznych

K_W06

Wi1.1 |Zna podstawowe elementy sktadowe komputera oraz sieci komputerowych

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
W2 [przedstawiania

K W14

w21

Zna zasady dziatania sprz¢tu komputerowego oraz urzadzen sieciowych oraz mediow
transmisyjnych

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

W3

W3.1 |Zna rodzaje baz danych i zasady ich projektowania

K_WI16




Umiejetnosci

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

Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie

Ul.1

oraz urzadzenia sieciowe do wlasciwego celu i zadania.

Potrafi na podstawie opisu i dokumentacji technicznej dobra¢ wlasciwy sprzet komputerowy

K_U01

U2 |komputerowe;j

Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci

U2.1 |Potraﬁ zaprojektowac prosta sie¢ komputerowg

K_U07

U3  |specjalno$cia

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang

U3.1 |P0traﬁ zaprojektowac i stworzy¢ prostg baze danych

K_U18

Kompetencje

K1

jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajgc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,

Ki1.1 urzadzenia dostgpne na rynku

Potrafi korzysta¢ z dokumentacji technicznej rozumiejgc szybko zmieniajgce si¢ trendy oraz

K_K03

K2

zasadami etyki inzynierskiej

Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z

K2.1

obowigzujgcymi zasadami technicznymi oraz etycznymi

Rozumie odpowiedzialno$¢ cigzgca na wykonywanej przez siebie pracy postepujac zgodnie z

K_KO05

K3

realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace

K3.1

komputerowe;j

Potrafi pracowac w zespole nad ztozonym zadaniem projektowania bazy danych lub sieci

K_K06

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

(78]
(=]

[y
(=]

Wyklad

—
()]

Budowa komputera.

Podstawowe urzadzenia sieciowe.

Definicje i rodzaje sieci

Okablowanie uzywane w sieciach komputerowych.

Routing i NAT.

Protokoty TCP i UDP.

Bezpieczenstwo w IT.

Profilaktyka antywirusowa.

NeR ol BN Ko QU ISy RUST § O3 o

Relacyjne bazy danych

—
(e}

Projektowanie baz danych

W= ]—=ININ| ===

Laboratorium

(U
)]

Wykorzystanie MS Word.

Wykorzystanie MS Excell.

Wykorzystanie MS PowerPoint.

Wprowadzenie do systemOw operacyjnych.

System operacyjny Windows — interfejs graficzny uzytkownika i podstawowe aplikacje.

Programy do obrobki statystycznej i wizualizacji danych

Relacyjne bazy danych

Bazy danych. MS Access.

Nol Kolol BN Ko N RO, JNENg RUSH § (O 3 Foo

Systemy liczbowe

—
S

Zasady adresacji IP.

NN ===

= = | = | = | = | O = = |\ —= | === =] =] —]|\&




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W06
W2 W2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W3 W3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W06
W2 W2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W3 W3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U07
U3 U3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U07
U3 U3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K03
K2 K2.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K05
K3 K3.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko06
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _KO03
K2 K2.1 aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_KO05
K3 K3.1 aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _ K06
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

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
podrecznik”, Helin 2011.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z01| 2 9 |ZO1] 2
15 |ZO1| 2 9 |ZO1]| 2
15 1Z201] 1 Z01| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wtasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
brak
CEL PRZEDMIOTU
Opanowanie zasad rysunku i zapisu konstrukcji. Poznanie podstaw cyklu projektowania i odtwarzania wyrobow.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1 - - — - K W16
Wi1.1 |rozurn1e zasady tworzenia dokumentacji rysunkowej wyrobu -
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
W2 zna podstawy obowigzujgce przy rzutowaniu przedmiotow oraz przekazywaniu informacjio | K W22
W2.1 A C
obszarach nie widocznych dla obiektow przestrzennych
Umiejetnosci
Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych
U1l Ul.1 [zna zasady dokonywania ktadow i przekrojow przedmiotow K U02
Ula potrafi opracowac zestawienie elementow budowy ztozonych obiektéw oraz przedstawié
" |informacje dotyczace zastosowanych materiatow
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U2 - - , — . - K U23
potrafi odrgcznie wykonac rysunki przedstawiajace podstawowe informacje o cechach -
U2.1 : .
konstrukcyjnych danego obiektu
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Przy pracy zespotowej potrafi dokona¢ podziatu zadan i prawidlowo realizuje prowadzac K Ko1
* |jednoczesnie state konsultacje z reszta zespotu w celu osiggnigcia zamierzonego celu




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 — . —— K _KO05
K2.1 W realizacji proj ek.tov&./ uwzglednia Wpiy\y wlasnych d.eC.yZﬂ Zarowno na pracg pozostatych -
czlonkow zespotu jak i na szeroko rozumiane otoczenie i srodowisko
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 |Rzutowanie prostokatne 4 3
2 |widoki, przekroje, ktady 4 3
3 [wymiarowanie, tolerancje, pasowania 4 2
4 |rysunki wykonawcze potaczen, watow 3 1
Cwiczenia 15 9
1 |Rzutowanie prostokgtne 4 3
2 [widoki, przekroje, ktady 4 3
3 [wymiarowanie, tolerancje, pasowania 4 2
4 |rysunki wykonawcze potaczen, walow 3 1
Projekt 15 9
1 |rysunek ztozeniowy reduktora 8 5
2 |rysunki wykonawcze elementow reduktora 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W22
Wiedzaléwiczenia
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W22
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zaj:(—;c%ach K U02
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U23
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1 Ul.1 1 prOJ:ekt 2 obserwaCJ:a studenta K U02
Ul.2 1|projekt 2|obserwacja studenta -
U2 U2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U23
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1|projekt | K_U23
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_KO05
Kompetencjeléwiczenia
K1 Ki1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K K05
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|obserwacja studenta K _KO01
K2 K2.1 1|obserwacja studenta K K05
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W22
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1 prOJ:ekt K 002
Ul.2 1|projekt B




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

Dobrzanski, Rysunek techniczny maszynowy - T., Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2009.

Igor Rydzanicz, Zapis konstrukcji : podstawy. Wroctaw : Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, 2000.

1. Rydzanicz, Zapis konstrukcji-zadania, Wroctaw : Wydawnictwo Politechniki Wroctawskiej, 1991.

Uzupehiajaca

—

|Rysunek techniczny dla mechanikow, T. Lewandowski.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1202| 3 9 |z02] 3
15 1Z02| 1 9 |Z02] 1
15 1202] 1 702| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

zaliczony kurs Grafiki Inzynierskiej

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zasad rysunku 2D i zapisu konstrukcji wykonywanych w programie AutoCad. Poznanie podstaw cyklu
tworzenia rysunkowej dokumentacji wyrobu i zespolow maszynowych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Wi Posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci K W16
Wi.1 |zna zasady i filozofi¢ funkcjonowania programu AutoCad -
Ma podstawowa wiedzg w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej
W2 - — . . - K W22
W2.1 |zna zasady tworzenia dokumentacji technicznej z zastosowaniem programu AutoCad -
Umiejetnosci
Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
Ul |inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych K U02
Ul.1 |P0traﬁ tworzy¢ dokumentacje techniczng z zastosowaniem programu AutoCad
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
U2 |inzynierskiej K U23
U2.1 |Potraﬁ postugiwac si¢ programem AutoCad do wykonywania rysunkow 2D
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Rozumie wptyw poprawnosci wykonywania dokumentacji i jej wplyw na zgodnosé K K01
" |konstrukcyjng wykonanego na jej podstawie wyrobu




Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postgpuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 - — , — , — K _KO05
K2.1 Rozumie wplyv.v poprawnosci wykonywz.mla dokumentacji projektowanej konstrukcji i jej -
wplyw na bezpieczenstwo dla uzytkownika
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Tworzenie warstw i rodzajow linii 4 3
2 |Wspoéhrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
3 [Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 4 2
4 |Tworzenie blokow i korzystanie z bibliotek obiektow 3 1
¢wiczenia 15 9
1 |Tworzenie warstw i rodzajow linii 4 3
2 [Wspotrzedne wzgledne bezwzgledne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
3 [Rysowanie i modyfikacje obiektu. Wymiarowanie , kreskowanie 4 2
4 |Tworzenie blokow i korzystanie z bibliotek obiektow 3 1
projekt 15 9
1 |[Tworzenie blokéw i korzystanie z bibliotek obiektow 8 5
2 |Wydruk i eksport do innych aplikacji 7 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|obserwacja studenta K W16
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|obserwacja studenta K W22
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U23
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K_KO05
Wiedzaléwiczenia
Wi WI1.1 | 1|praca semestralna | K_ W16
Umiejc;tnoéciléwiczenia
Ul Ul.1 1|praca semestralna K U02
U2 U2.1 1|praca semestralna K U23
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|praca semestralna K _Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna K K05
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W22
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_U02
U2 U2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _U23
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K K05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5




LITERATURA

Podstawowa

1 |Andrzej Pikon, AutoCAD 2020: PL Gliwice : "Helion", 2019

Uzupehiajaca

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

2 |Andrzej Pikon. AutoCAD 2020 PL, Gliwice 2019.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z03| 2 9 [zZ03] 2
15 |ZO3| 1 9 |Z0O3] 1
15 1203] 1 9 [ZO3] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Grafika inzynierska i AutoCad

CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W1

Wi1.1 |P0traﬁ budowac obiekty 3D i przeprowadzi¢ ich analiz¢ wytrzymalosciowsa

K_WI16

Ma podstawowa wiedze w zakresie technik CAD i grafiki inzynierskiej

W2

W2.1 |P0traﬁ stosowac biblioteki gotowych podzespotow

K_W22

Umiejetnosci

U1

Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

K_U02

Ul.1 |P0traﬁ opracowa¢ animacj¢ montazu poszczegdlnych elementéw konstrukeji

U2 |inzynierskiej

Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki

K_U23

U2.1 | potrafi tworzy¢ dokumentacje dwuwymiarowa w oparciu o obiekt przestrzenny

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1

K1.1 |P0traﬁ organizowac prace zespotowa przy projektowaniu zadanej konstrukcji

K_KO01

K2

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

K_K05

K2.1 |J est Swiadomy odpowiedzialnosci konstruktora za bezpieczne uzytkowanie obiektu




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
wyklad 15 9
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 4 3
Wspohrzgdne wzglgdne bezwzglgdne i biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
Tworzenie elementow brytowych poprzez operacje obrotu profili wzgledem osi oraz omdéwienie
operacji modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementéw montazowych tj. 4 2
otwory gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w 3 |
zespole, wykrywanie kolizji miedzy elementami.
¢wiczenia 15 9
Definicja pliku projektu jego ustawienia organizacja pracy z plikami aplikacji Inventor 4 3
Wspohrzgdne wzglgdne bezwzglgdne 1 biegunowe. Punkty charakterystyczne i uchwyty obiektu 4 3
Tworzenie elementow brytowych poprzez operacje obrotu profili wzgledem osi oraz omdéwienie
operacji modyfikacji poprzez roztozenie operacji szykami i nanoszenie elementéw montazowych tj. 4 2
otwory gwintowane
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w 3 |
zespole, wykrywanie kolizji miedzy elementami.
projekt 15 9
Odbieranie stopni swobody migdzy elementami sktadowymi zespotu - wymuszanie ruchu w 2 5
zespole, wykrywanie kolizji mi¢dzy elementami.
Symulacje obcigzen i obliczenia wytrzymato$ciowe 7 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W22
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_U02
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _U23
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K05
Wiedza|Cwiczenia
W1 W1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W22
Umiejt;tnoéciléwiczenia
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U02
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U23
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_KO05
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W16
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W22
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U23
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K05




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

P. Pluciennik, Projektowanie elementéw maszyn z wykorzystaniem programu Autodesk Inventor,

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

Uzupelniajaca

Krzysiak Z., Modelowanie 3D w programie AutoCAD, Warszawa 2012

Pikon A., AutoCAD 2020 PL: pierwsze kroki, Gliwice 2019




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 2 9 E2 2
15 |ZO2| 2 9 1Z02| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
Zaliczenie analizy matematycznej, znajomos¢ fizyki na poziomie szkoty $redniej
CEL PRZEDMIOTU

Rozumienie i stosowanie podstawowych poje¢ z mechaniki 1 wytrzymatosci materiatow. Umiejetno$¢ rozwigzywania
podstawowych zadan z przedmiotu.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez stosowanych

w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

K_W09

Wi1.1 |ma wiedzg na temat parametréw charakteryzujacych materiaty konstrukcyjne

Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

K_U01

Ul.1 | potrafi interpretowac dane pozyskane z roznych zrodet

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

U2

potrafi interpretowa¢ zasady wytrzymato$ci materiatdéw w odniesieniu do funkcjonujacych

U2.1 ,
urzadzen

K_U03

U3

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

K_U18

U3.1 (potrafi wykorzysta¢ podstawowe rownania z zakresu wytrzymato$ci materiatow




Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
U4 narzedzia K U21
U4 potrafi powigza¢ zagadnienia wytrzymatos$ci materiatow z zagadnieniami z innych dziedzin
" |techniki
Kompetencje
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K1.1 |ma swiadomos¢ ciaglego doskonalenia zawodowego
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K2 — v . — . - - — K_Ko04
K2.1 ma s.wiladomosc kon'lecznos'm ] 'asne.go i pr'ecyzyjn'ego ermuiowanla zagadnien celem -
fatwiejszego komunikowania si¢ z innymi specjalistami
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K3 . p = T — - . — K_KO05
K3.1 jest thow do popularyzacji zasad wytrzymato$ci materiatdw w rozwigzywaniu zagadnien -
technicznych
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
| Elementy rachunku wektorowego w mechanice. Pojecia podstawowe z mechaniki: stopnie | |
swobody i wigzy ciala stalego. Podstawowe zasady mechaniki.
) Ptaski i przestrzenny uktad sit- warunki rownowagi, rownania rownowagi i ich rozwigzywanie. 4 )
Podstawy redukcji uktadu sit. Analiza statyczna belek i kratownic. Tarcie §lizgowe i toczne.
3 Dynamika punktu i ciata sztywnego. Zasady zachowania pedu i energii. Rownania ruch punktu 3 )
materialnego i ciata sztywnego. Ruch ztozony
4 Elementy teorii stanu naprezenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozciaganie, 4 )
$ciskanie, zginanie, $cinanie i skrecanie. Naprezenia dopuszczalne.
5 Analityczne metody obliczania ugigcia belek. Wyboczenie pretow. Uktady statycznie 3 )
niewyznaczalne.
Laboratorium 15 9
1 Elementy teorii stanu napr¢zenia i odksztatcenia. Uktady liniowo-sprezyste. Rozcigganie, 15 9
Sciskanie, zginanie, $cinanie i skr¢canie. Naprezenia dopuszczalne.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 [ Wil | 1[egzamin | K W09
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|projekt K_K02
K2 K2.1 1 [projekt K_Ko04
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
WiedzalLaboratorium
W1 WI1.1 | 1]aktywno$¢ na zajeciach | K_W09
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _U03
U3 U3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U4 U4.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K U21




KompetencjelLaboratorium

K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K02
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_Ko04
K3 K3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_KO05
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 |Wosz R., Mechanika i wytrzymatos¢ materiatow, AGH, 2004

2 |Konarzewski Z., Mechanika i wytrzymalo$¢ materiatow, WNT, 1997

Uzupelniajaca

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

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

3 |Niziot J. Metodyka rozwigzywania zadan z mechaniki, WNT, Warszawa 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | El 3 9 El 3
30 [zO1| 2 18 | ZO1| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

zaliczenie fizyki

CEL PRZEDMIOTU
Opanowanie podstaw elektrotechniki i elektroniki w zakresie umozliwiajagcym zrozumienie zasad dzialania uktadow urzadzen
elektrycznych i elektronicznych w automatyce.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

W1.1

W1.2

KOD | | EFEKT

w1 K_W07

Zna podstawowe prawa obwodow elektrycznych pradu statego i przemiennego.
Rozumie potrzebg opisu matematycznego obwodu elektrycznego
Ma og6lng wiedze na temat zastosowania uktadow elektrycznych w automatyce i robotyce.

W1.3

Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

U1l Posiada umiejetnosci projektowania prostych obwodow elektrycznych, dobiera¢ parametryi | K _U01
ocenia¢ jakos$¢ pracy uktadu.

Ul.2 |Potrafi zbudowac i uruchomic¢ prosty obwod pradu statego i przemiennego.

Ul.3 [Posiada umiejetno$ci modelowania uktadow elektrycznych.
Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
Potrafi zbudowac¢ i uruchomi¢ prosty uktad elektroniczny, dobiera¢ parametry i oceniaé

jako$¢ pracy uktadu.

Ul.1

U2 K_U09

U2.1




Kompetencje

K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole nad budowaniem i projektowaniem uktadu elektrycznego -
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 [Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zrodla energii, energia, moc 3 1
2 [Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu stalego. Prad zmienny i przemienny. 3 2
3 [Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 3 2
4 Budowa i wlasnosci ztgcza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa ztgcza p- n. Diody 3 5
prostownicze, Zenera, pojemnosciowe, tuneclowe, Schottky’ ego i laserowe.
5 |Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 3 2
laboratorium 30 18
1 [Pole elektrostatyczne i elektryczne. Prawo Ohma, prawa Kirchhoffa, Zzrodta energii, energia, moc 6 4
2 |Wprowadzenie do obwodow elektrycznych pradu statego. Prad zmienny i przemienny. 6 4
3 [Elementy bierne uktadow elektrycznych i elektronicznych. Uktady RL, RC, RLC. 6 4
4 Budowa i wlasnosci ztgcza p-n, charakterystyka pradowo- napigciowa zlacza p- n. Diody 6 )
prostownicze, Zenera, pojemnosciowe, tunelowe, Schottky’ ego i laserowe.
5 |Tranzystory bipolarne i unipolarne. Tyrystory. Liniowe uktady scalone 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi | Ljcgzamin —
w1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K Wo7
W1.2 1|egzamin 2|kolokwium -
W1.3 1|egzamin 2|kolokwium
UmiejetnoécilWyklad
ULL 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K Uo1
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium -
U1.3 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium | 3|aktywnoéc' na zajeciach | K_U09
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
WiedzalLaboratorium
1|kolokwium
Wi1.1 — — -
Wi 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Wo7
W1.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul.1 1|kolokwium | 2|aktywnos'c' na zajeciach
U1 Ul.2 1|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U09
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1]aktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko1
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

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

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

Uzupelniajaca

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

Tietze U.: Uktady potprzewodnikowe, WN-T, Warszawa, 1997




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 2 9 E2 2
15 1202| 2 9 [z02] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 70 Praca wtlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE
kurs fizyki
CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien podstawowych pomiarow wielkos$ci elektrycznych i nieelektrycznych metodami elektrycznymi
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedz¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wplyw tych czynnikéw na mozliwosc
utrzymania systemow i obiektéw typowych dla studiowanego kierunku studiow

W1 W1.1 |Zna dziatanie, zastosowanie miernikow analogowych i cyfrowych K W08
W1.2 |Zna algorytm wyznaczania doktadnosci miernika i metody pomiarowe;j.
W1.3 |Wie na czym polega pomiar wielkos$ci nieelektrycznej metodami elektrycznymi
W1.4 |Zna strukture i wlasciwosci rozproszonego uktadu pomiarowego.
Umiejetnosci
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkosci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
pomiardw, (3) okresli¢ btedy i niepewnosci pomiaréw

U1 Potrafi dobra¢ przyrzad oraz metode pomiarowa ze wzgledu na jej doktadnosc i
1 ) funkcjonalnos$¢ - pomiar rezystancji, mocy, pojemnosci i indukcyjnosci. K U10
v Potrafi postugiwac si¢ przyrzagdami pomiarowymi - pomiar wielkosci elektrycznych i -
Ul1.2 |[nieelektrycznych. Wyniki archiwizowac¢, analizowacé, przedstawia¢ w roéznej formie:

liczbowej, graficznej.

U1.3 [Stosuje technike mikroprocesorowg w pomiarach napre¢zenia, temperatury, ci$nienia.

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle
U2 U2.1 [Stosuje ochrong przeciwporazeniowg podczas eksploatacji urzadzen elektrycznych K U20
U2.2 [Przestrzega zasady bezpieczenstwa wskazane w instrukcji przyrzadu pomiarowego.




Kompetencje

K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole nad budowaniem i projektowaniem uktadu pomiarowego. -
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 [Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 3 2
2 [Pomiary napie¢ i pradow statych, zmiennych i przemiennych. 4 2
3 Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 3 )
4 |Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 1 1
5 |Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi 4 2
laboratorium 15 9
1 [Matematyczne opracowanie wynikow eksperymentu. Planowanie pomiarow 2 1
2 |Pomiary napig¢ i pradow stalych, zmiennych i przemiennych. 4 2
3 Pomiary rezystancji, mocy i energii. Zastosowanie oscyloskop. Generatory sygnatow wzorcowych 4 3
4 |Technika cyfrowa w miernictwie. Zastosowanie mikroprocesorow. 2 1
5 |Pomiary wielkosci nieelektrycznych metodami elektrycznymi 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi | Ljcgzamin —
2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach
W1 W1.2 1|egzamin 2|kolokwium K W08
W1.3 1|egzamin 2|kolokwium
W1.4 1|egzamin 2|kolokwium
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul.1 1|egzamin | 2|aktywnoéc’ na zajgciach
Ul Ul.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U10
Ul.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
v2 U2.1 1|egzamin _ 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
U2.2 1|aktywno$¢ na zajeciach -
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 | llaktywnoéé na zaj¢ciach | K _Ko1
WiedzalLaboratorium
Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
wi W1.2 1|praca semestralna 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K W08
W1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W1.4 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U1l Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U10
U1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studejntzfl K U20
U2.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | llaktywnoéé na zaj¢ciach | K _Ko1
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

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

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

Uzupelniajaca

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

Nawrocki W.; Rozproszone systemy pomiarowe, WKik,, Warszawa, 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i robotyka

Specjalnosé

Modut ksztatcenia

Kierunkowy

Jezyk wyktadowy

polski

Semestr

3

Forma zaliczenia

Zaliczenie z oceng

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

Wyktad Cwiczenia

Laboratorium

Projekt

15 | ZO3| 2

9 [z0O3| 2

15 | ZO3| 2

9 [zO3| 2

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE

STUDIA NIESTACJONARNE

Wyklad

15

Wyktad

9

Laboratorium

15

Laboratorium

9

Razem

30

Razem

18

Praca wlasna studenta

70

Praca wlasna studenta

82

Razem

100

Razem

100

ECTS

4

ECTS

WYMAGANIA WSTEPNE

zasady fizyki

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie zagadnien zastosowania techniki cyfrowej i mikroprocesorowej w uktadach automatyki.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma podstawowg wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz

programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu. Potrafi wykorzysta¢ tg wiedze w zakresie

studiowanego kierunku studiow

W1

W1.1 |Znarodzaje systemOw operacyjnych i zna zasady ich instalowania.

K_W05

W1.2 |Zna zasadnicze cechy i ro6znice miedzy niskim a wysokim poziomem jezyka

Ma podstawowa wiedze z zakresu techniki cyfrowej i projektowania uktadow

WI.3 kombinacyjnych oraz sekwencyjnych.

Umiejetnosci

Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzagdzenia sieci

komputerowe;j

U1

Ul.1 o . T
przerzutniki, czasomierze oraz liczniki.

Potrafi dokona¢ analizy i syntezy uktadu cyfrowego zawierajgcego bramki logiczne,

K_U07

Ul.2 . . .
uproszczania funkcji logicznej.

Potrafi projektowac uktady sterowania kombinacyjnego. Stosuje tablice Karnaugha do

Ul.3 [Potrafi zainstalowac system operacyjny i urzadzenia peryferyjne.

Potrafi pisa¢ proste programy w jezykach niskiego i wysokiego poziomu oraz analizowac i
konfigurowa¢ wybrane systemy operacyjne

U2

U2.1

arytmetyczne - kalkulator, skrzyzowanie drog - sygnalizacja $wietlna

Potrafi pisa¢ proste programy w jezyku asembler oraz w jezyku wyzszego rzedu: operacje

K_U08




Kompetencje

Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K11 Ma $§wiadomo$¢ postepu technicznego - jak nasze zycie codzienne uzaleznione jest od -
elektroniki cyfrowe;j.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 4 2
5 Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych 5 3
struktur logicznych.
3 [Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 2 1
4 Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programow. Programowanie ) )
uktadéw mikroprocesorowych
5 |Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesorow sygnatowych. 2 1
laboratorium 15 9
1 |Elementy logiczne, cyfrowe bloki funkcjonalne 2 2
5 Podstawowe bloki kombinacyjne i sekwencyjne. Budowa i oprogramowanie programowalnych 3 )
struktur logicznych.
3 [Budowa procesora i mikrokontrolera. Podstawowe architektury procesorow. 2 2
4 Budowa systemu mikroprocesorowego. Tworzenie algorytmow programéw. Programowanie 6 )
uktadéw mikroprocesorowych
5 |Budowa magistrali szeregowych i rownolegtych. Architektura procesorow sygnatowych. 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
W1 Wi1.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W05
W1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
Umiejt;tnoécilWyklad
U1 1|kolokwium
U1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K U07
Ul.2 1|kolokwium 2|projekt -
Ul.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1{kolokwium 2|projekt | 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U08
KompetencjelWyklad
K1 KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K02
WiedzalLaboratorium
Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
W1 W1.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W05
W1.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U1 Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U07
Ul.3 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U08
KompetencjelLaboratorium
K1 KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K02
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

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

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

Uzupelniajaca

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
30 | E3 3 18 | E3 3
15 |ZO3| 2 9 |Z0O3| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow regulacji automatycznej. Uksztaltowanie wsrod
studentow wskaznikow jakos$ci regulacji. Pozyskanie umieje¢tnosci doboru regulatorow oraz metod ich strojenia.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczaca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznosci i
magnetyzmu oraz fizyki ciata statego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowa wiedze z
zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego kierunku studiow

K_W03

Wi1.1 |Zna pojecie stabilnosci, obserwowalnosci i sterowalnosci uktadow fizycznych.

Ma wiedze o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw regulacji automatycznej: (1) rozumie
koniecznos$¢ konstruowania opisu matematycznego systemu dla potrzeb projektowania uktadow
regulacji, (2) posiada podstawowa wiedze w zakresie metod projektowania uktadow regulacji, (3) ma
elementarng wiedzg zwigzang ze sterowaniem systemami dyskretnymi i cigglymi

W2 w21

Rozumie potrzebg opisu matematycznego uktadow automatyki oraz projektowania uktadow
regulacji na podstawie postawionych kryteriow jako$ciowych.

K_WI10

W2.2 Lo
strojenia

Ma ogdlng wiedzg dotyczacg regulatorow liniowych, w tym regulatoréw PID oraz metod ich

W2.3

Posiada elementarng wiedz¢ w zakresie projektowania uktadow regulacji automatycznej w
dziedzinie czasu i czestotliwosci




Umiejetnosci

U1

Potrafi zastosowac elementarne techniki projektowania regulatoréw i dokonaé oceny jakosci ich
funkcjonowania

Ul.1

Posiada umiejetnos¢ modelowania uktadow dynamicznych

Ul.2

Potrafi wykorzysta¢ nowoczesne narzgdzia do projektowania uktadow regulacji
automatycznej

K _U12

U1.3

Posiada umiejetnosci projektowania oraz oceny jako$ci pracy uktadow regulacji
automatycznej

U2

Potrafi stosowa¢ nowoczesne programowe narzedzia inzynierskie, np. Matlab Control System Toolbox
oraz Simulink, w zadaniach projektowania ukladow regulacji automatycznej

U2.1

Potrafi zbudowac i nastroi¢ regulator PID z wykorzystaniem metody "Autotune" w
Simulinku.

K_U16

Kompetencje

K1

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

K1.1

Potrafi pracowaé w zespole nad zlozonym zadaniem projektowania uktadu regulacji
automatycznej

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

=
(9}

Wyklad

(73]
(=]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Modelowanie matematyczne uktadow dynamicznych, schematy strukturalne

Transmitancja operatorowa uktadow automatyki. Linearyzacja

Transmitancja uchybowa. Uchyb w stanie ustalonym

N|h|WlN]—

Podstawowe wskazniki jakosSci regulacji. Kompensatory opdzniajace i wyprzedzajace faze

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

Projektowanie uktadow regulacji w dziedzinie czg¢stotliwo$ci, metoda linii pierwiastkowych

[} RN ENe )

Stabilnos¢ uktadow regulacji automatycznej

BN N N B N BB

Laboratorium

(U
()]

Srodowisko MATLAB-Simulink

Schematy blokowe

Modelowanie uktadow dynamicznych w srodowisku MATLABSimulink

Analiza podstawowych cztonow dynamicznych

Projektowanie uktadow regulacji metoda analityczng

Analiza uchybu regulacji w stanie ustalonym. Dobor struktury regulatora

Projektowanie uktadow regulacji metoda linii pierwiatkowych

Strojenie regulatora PID

Neo) fool ENE Ko R, JEE RUSH | (O N

Zastosowanie narzedzia SISO TOOL do projektowania uktadéw regulacji

N[NNI == —

— === === == Rr] N NN

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza|Wyklad

W1

Wi1.1

egzamin

K_W03

W2

Ww2.1

egzamin

W2.2

egzamin

K_W10

W23

—_—l ===

egzamin

Umiej gtnoécilWyklad

U1l

Ul.1

egzamin

Ul.2

egzamin

K_U12

Ul.3

egzamin

U2

U2.1

—_—l—_——=—

egzamin

K_Ul6

Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1

| vl |

1[kolokwium | 2|aktywnos¢ na zajeciach |  3|obserwacja studenta

| K _Ul6

KompetencjelWyklad

K1

| K11 |

1 | egzamin

| K_Ko1




WiedzalLaboratorium

W1 W1.1 1|kolokwium | 2|aktywno$¢ na zajeciach |  3|obserwacja studenta K W03
1|kolokwium
Ww2.1 — — -
2|aktywnos$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
w2 . " — K _W10
W2.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W23 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
UmiejgtnoécilLaboratorium
1|kolokwium
Ul.1 — — -
2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
Ul . — — K U12
Ul.2 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U1.3 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1|kolokwium | 2|aktywnoéc’ na zaj¢ciach | 3|obserwacja studenta | K K01
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

Kowal J. Podstawy automatyki. Krakow : AGH. Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, 2006.

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

Brzozka J., Dorobezynski L., Matlab: srodowisko obliczen naukowo-technicznych, Warszawa : "Mikom", 2008.

Uzupelniajaca

—

|Dorf R., Bishop R., Modern control systems, Prentice Hall, New Jersey, 2011.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 2 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E2 2 9 E2 2
15 |ZO2| 2 9 1Z02| 2
15 1202] 1 702| 1

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 80 Praca wtlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Ma wiedze w zakresie matematyki, niezb¢dng do formutowania i rozwigzywania zadan wystgpujacych w automatyce i
robotyce, podstawowa wiedzg¢ z zakresu mechaniki, wytrzymatosci materiatow.

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napgdowe i sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

Wi Zna podstawowe sktadowe budowy manipulatora przemystowego (w tym serwomechanizmy), e

W1.1 |rodzaje napedoéw (elektryczne, hydrauliczne, pneumatyczne). Potrafi napisa¢ prosty program
automatyczny dla robota przemystowego.

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

w2 W21 Zna najpopularniejszych producentow manipulatoréw i zna potrafi okresli¢ mozliwosci K W17

" |zastosowania robotow do celu automatyzacji procesu.




Umiejetnosci

Potrafi rozwigzywaé podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacjg robotéw przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatoréw przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykow i1 sposobow programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

ut Potrafi rozwigzan zadanie kinematyki prostej i odwrotnej do okreslenia potozenia koncowki b
roboczej robota. Potrafi identyfikowaé i rozwigzywac problemy zwigzane z bezpieczenstwem
UL robotdw, takie jak ryzyko zwigzane z ruchem robota, awarie sprzetu, szkody wyrzadzone
przez robota itp.
Kompetencje
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 Rozumie konieczno$¢ wprowadzania elementéw automatyki i robotyki, takich jak K _Ko02
K1.1 [manipulator przemystowy lub cobot, w celu automatyzacji procesu a co za tym idzie
zwigkszenie wydajnosci produkcji.
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K2 Rozumie znaczenie przetomowych wydarzen w dziedzinie i ich efekt na biezgcy rozwoj K K04
K2.1 [technologii - np. ladowanie sondy na Marsie, wysylanie rakiet w kosmos i ich powr6t na
platformy na ocenie.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 2 1
2 |Przestrzenie manipulatorow 2 1
3 [Chwytaki stosowane w robotyce 2 1
4 |Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych 2 1
5 |Zadanie proste mamipulatorow 2 1
6 [Zadanie odwrotne manipulatorow 2 1
7 [Réwnania dynamiki manipulatoréw 1 1
8 [Modelowanie robotow 1 1
9 [Uktady zewnetrzne stosowane w robotyce 1 1
laboratorium 15 9
1 |Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 2 1
2 |Przestrzenie manipulatorow 2 1
3 [Chwytaki stosowane w robotyce 2 1
4 |Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych 2 1
5 |Zadanie proste mamipulatorow 2 1
6 [Zadanie odwrotne manipulatorow 2 1
7 [Réwnania dynamiki manipulatoréw 1 1
8 [Modelowanie robotow 1 1
9 [Uktady zewnetrzne stosowane w robotyce 1 1
projekt 15 9
1 |Pojecia podstawowe zwigzane z robotyka 2 1
2 |Przestrzenie manipulatorow 2 1
3 [Chwytaki stosowane w robotyce 2 1
4 |Postacie jednorodne przeksztalcen podstawowych 2 1
5 |Zadanie proste mamipulatorow 2 1
6 [Zadanie odwrotne manipulatorow 2 1
7 [Réwnania dynamiki manipulatoréw 1 1
8 [Modelowanie robotow 1 1
9 [Uktady zewnetrzne stosowane w robotyce 1 1




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K W11
W2 W2.1 1|egzamin K W17
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 llegzamin | K U13
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_K02
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_Ko04
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium K_Wi11
W2 Ww2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K W17
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|kolokwium | K_U13
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K02
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K04
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W11
W2 W2.1 1|projekt K W17
Umiejt;tnoécilProjekt
Ul Ul.1 1|projekt | K U13
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt K_K02
K2 K2.1 1 [projekt K K04
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

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

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

Uzupehiajaca

—

|M0recki A.: Podstawy robotyki, WNT, Warszawa, 2000




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1ZO3| 2 9 |ZO3| 2
15 1Z03] 1 9 |Z0O3| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 45 Praca wtlasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Pojegcia: Programowanie strukturalne, programowanie obiektowe, systemy operacyjne, sterowniki PLC

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studenta z podstawami projektowania i programowania systemow czasu rzeczywistego w automatyce i robotyce,
w systemach produkcyjnych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowa wiedzg w zakresie budowy i funkcjonowania systemow operacyjnych oraz
programowania w jezykach niskiego i wysokiego poziomu. Potrafi wykorzystac tg wiedzg w zakresie
studiowanego kierunku studiow

K_W05

Potrafi analizowa¢ dziatanie systemu operacyjnego, pisa¢ programy w j. Assembler i np.

WLL D on

W2

Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzgdowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajgcych weryfikacje
funkcjonowania uktadéw sterowania

K_WI12

Potrafi tworzy¢ kompletne aplikacje na sterowniki PLC za pomoca dedykowanego
W2.1 |oprogramowania, testowac je za pomocg programéw do symulacji i programow do symulacji
instalacji przemystowych np. Factory /O

W3

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

Potrafi taczy¢ wiedze i umiejetnosci z wielu przedmiotow w celu syntezy specjalistycznego

Wil zasobu w zakresie wybranej specjalnosci

K_WI16

Umiejetnosci

U1

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

K_U02

Ul.1 [Sprawnie przygotowuje i prowadzi prezentacje




Potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania z zastosowaniem programowalnych sterownikow
logicznych (PLC) poprzez: (1) zastosowanie podstawowych struktury i jezykéw umozliwiajacych opis
w funkcjonowania PLC, (b) weryfikacj¢ poprawnosci opisu funkcjonowania prostego uktadu sterowania = il
U1 Wykonuje projekt aplikacji przemystowej, dobiera sprzet, uktady sterujace i oprogramowanie,
testuje projekt
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U3 - — —— — - p — K U18
U3l Sprawnie postuguje si¢ wiedza i umiejetnosciami w zakresie zadan typowych i nietypowych -
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi zastosowac w praktyce zasady obowigzujace w zespole, akceptuje je, potrafi zajac K _Ko1
) okreslong pozycje w zespole.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu 1 1
automatyki, typu real time
, Wielozadaniowe, wspolbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 4 5
synchronizacja zadan
3 Problem szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 4 5
zadan, inwersja prirytetow
4 |Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp.. 3 2
5 |Programowanie sterownikow PLC 3 2
laboratorium 15 9
| System czasu rzeczywitego: pojecie terminu, obiektu, programu komputerowego uktadu | |
automatyki, typu real time
5 Wielozadaniowe, wspotbiezne systemy czasu rzeczywistego: tworzenie wspotbieznych zadan, 4 )
synchronizacja zadan
3 Problem szeregowania zadan w systemach czasu rzeczywistego: szezregowalno$¢ zadan, priorytety 4 )
zadan, inwersja prirytetow
4 |Metody szeregowania zadan - Roud Robin, EDF itp.. 3 2
5 |Programowanie sterownikow PLC 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W05
w2 w21 1|kolokwium K W12
W3 W3.1 1|kolokwium K W16
Umiejetnosci| Wyklad
U1 Ul.1 1|projekt K_U02
U2 U2.1 1|projekt K U14
U3 U3.1 1|projekt K U18
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|test jednokrotnego lub wielokrotnego wyboru K W05
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna K W12
W3 W3.1 1|projekt K W16
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|praca semestralna K _U02
U2 U2.1 1|projekt K Ul4
U3 U3.1 1|praca semestralna K U18




KompetencjelLaboratorium

K1 KI1.1 | 1fobserwacja studenta | K_K01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

1 |Majdzik. P. :Programowanie wspotbiezne. Systemy czasu rzeczywistego, Helion, Gliwice, 2013

2 |Satat R., Korpysz K., Obstawski P. :Wstep 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 SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z205] 0,5 9 [ZOS5] 0,5
15 | ZOs5| 0,5 9 1Z0O5] 0,5
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia 15 Cwiczenia 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtasna studenta 5 Praca wtasna studenta 17
Razem 35 Razem 35
ECTS 1 ECTS 1
WYMAGANIA WSTEPNE
kurs grafiki inzynierskiej
CEL PRZEDMIOTU
Umiejetnos¢ prawidtowego tworzenia i odczytywania rysunku technicznego. Zasady przygotowania dokumentacji
technicznej. Opracowanie dokumentacji technicznej zadanego detalu z wykorzystniem technologii CAD
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1 W11 swiadomie stosuje metody komputerowe do usprawniania pracy nad realizacjg projektow K W16
" |wykorzystujac mozliwosci programu AutoCad i Inventor
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
W2 W2.1 |wykorzystuje program AutoCad do tworzenia modeli 2D K W22
W2.2 |Wykorzystuje program Inventor do tworzenia modeli 3D -
W2.3 |Tworzy ztozenia zespotdw czgsci maszyn
UmiejetnoSci
Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
ut U11 Tworzy dokumentacj¢ zadanego wyrobu w postaci rysunkéw wykonawczych i ztozeniowych K_U02
Posiada elementarne umiej¢tnosci w zakresie postugiwania si¢ systemami CAD i tworzenia grafiki
inzynierskiej
U2 U1 potrafi przenosi¢ modele 2D z programu AutoCad do programu Inventor i wykorzystywac ich | K _U23
" |geometrie do tworzenia modeli 3D
U2.2 |[potrafi wizualizowac ruch zespotu w programie Inventor
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 [potrafi sterowaé praca zespotu w celu osiggni¢cia optymalnego rozwigzania -




Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K_K02

K2.1 | potrafi wskaza¢ wptyw automatyki i robotyki na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstw

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

K3 K3.1 [Wykonuje samodzielnie zlecone zadania w sposdb zgodny z przyjetymi normami

K_K06

Potrafi wykonywa¢ zadania we wspolpracy z zespotem w sposob umozliwiajacy szybkie

K3.2 implementowanie wykonanych zadan do projektu

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

W
(=)

[
=]

o
9]

Cwiczenia

Rozwdj narzedzi komputerowych

Korzys$ci wspomagania komputerowego

Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny

Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicOw na plaszczyznie

Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania

Wiezy geometryczne

Naktadanie wigzéw wymiarowych i wymiarowanie szkicu

Kopiowanie elementow, tworzenie odbi¢ lustrzanych

Nol Kolol BN Ko N RO JNNg RUSH § (O 3 B
[l el Hll NOX I NG 0 NS} [ \O 3 I (O J\S)

Przygotowanie dokumentacji technicznej dla wybranego detalu. (P)

(U
)]

Laboratorium

Rozwdj narzedzi komputerowych

Korzys$ci wspomagania komputerowego

Projektowanie inzynierskie i rysunek techniczny

Przygotowanie do pracy w programie i tworzenie szkicOw na plaszczyznie

Linie konstrukcyjne i specjalnie techniki szkicowania

Wiezy geometryczne

Naktadanie wigzéw wymiarowych i wymiarowanie szkicu

Kopiowanie elementow, tworzenie odbi¢ lustrzanych

Nol Kolol BN Ko W RO, JNENg RUSH § (O N Foon
[l el Hll NON I NG 0 NS} [\ 3 I (O J\S)

Przygotowanie dokuemntacji technicznej dla wybranego detalu. (P)

— = === === ]=|C|=]=]|=|~<]|=]=]=|~]|~=]©

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS

| EFEKT

Wiedzal Cwiczenia

W1 Wi1.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K_WI16

W2.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

W2 W2.2 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K W22

—_——_——_ =

W2.3 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

Umiej etnoéci| Cwiczenia

U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|obserwacja studenta

K_U02

U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

U2.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

K_U23

Kompetencje|Cwiczenia

K1 K1.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K_KO01

K2 K2.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K_K02

K3.1 praca semestralna 2|obserwacja studenta

K3

—_—l—_——

K3.2 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach

K_K06

WiedzalLaboratorium

W1 Wi1.1 aktywnos¢ na zajgciach

K W16

W2.1 praca semestralna

w2 W2.2 praca semestralna

K_W22

—_—l—=—=—

W23 praca semestralna




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1l Ul.1 1|praca semestralna | 2|aktywnos’c’ na zajgciach | 3|0bserwacja studenta K U02
U2 U2.1 1|praca semestraln'a . K U23
U2.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko1
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K06
K3.2 1|praca semestralna -
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wlasna studenta 5 17
Suma 35 35
ECTS 1 1
LITERATURA
Podstawowa

B. Wysoglad , Wybrane zagadnienia komputerowego wspomagania projektowania , Raciborz : Wydawnictwo
Panstwowej Wyzszej Szkoty Zawodowej , 2018

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

Uzupelniajaca

Andrzej Jaskulski ,,Autodesk Inventor Professional 2018PL /2018+/Fusion 360: metodyka projektowania”,
Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E3 3 9 E3 3
30 | ZO3| 2 18 |ZO3| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 80 Praca wtlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci z zakresu ukladow sterowania. Podstawy elektrotechniki

CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

Ma podstawowa wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

W1

W1.1 |Zasob wiedzy pozwala na dziatanie zgodne z etyka zawodu inzyniera

K_WI8

W1.2 |Potrafi programowac sterowniki PLC zgodnie z obowigzujacymi normami - [EC 61131

W2

Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

K_W19

W2.1 |Stosuje przepisy o ochronie wlasnosci intelektualnej

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Potrafi aktualizowaé swoja wiedze, korzystac z technicznych, firmowych zasoboéw wiedzy i

Ul.1 .
oprogramowania

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1

Potrafi zajac¢ okreslong rolg w zespole, zna, akceptuje i stosuje zasady obowigzujace w

K1.1
zespole

K_KO01




Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
= jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki i T
K2.1 Ciagle doskonali si¢ uczestniczac w kursach, szkoleniach, korzysta z najnowszych typow
oprogramowania narzedziowego
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okres$lonego przez siebie lub innych zadania
K3 K31 Stosuje w praktyce zasady pracy grupowej, rozumie cele grupy, akceptuje procedury i swoja LA
role w grupie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 1
2 |Jezyki programowania PLC 2 1
3 [Budowa sterownikow PLC 2 1
4 |Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 2 1
5 |Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 1
6 |Sensory dla uktadow PLC 2 1
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 1
8 |Operacje matematyczne w sterowniku PLC 1 1
9 |Systemy SCADA 1 1
laboratorium 30 18
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 4 2
2 |Jezyki programowania PLC 4 2
3 [Budowa sterownikow PLC 4 2
4 |Wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe sterownika PLC 4 2
5 |Instalacja sterownikéw w uktadach mechatronicznych 4 2
6 |Sensory dla uktadow PLC 4 2
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 2 2
8 |Operacje matematyczne w sterowniku PLC 2 2
9 |Systemy SCADA 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
wi W1.1 1 egzam%n K W18
W1.2 1|egzamin -
W2 W2.1 1|egzamin K W19
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul ULl | 1|kolokwium | K_U01
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|praca semestralna K K01
K2 K2.1 1 projekt K K03
K3 K3.1 1|obserwacja studenta K Ko06
Wiedza|Laboratorium
wi W1.1 1 pra?a semestralna K Wi8
W1.2 1|projekt -
W2 W2.1 1|projekt K W19
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul ULl | 1]projekt | K_U01
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna K K01
K2 K2.1 1 projekt K K03
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K Ko06




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

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

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

Legierski, T., Programowanie sterownikow PLC, Gliwice 1998

Uzupelniajaca

Kasprzyk, Jerzy. Programowanie sterownikdéw przemystowych, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2006

Satat Robert, Wstep do programowania sterownikow PLC, Wydawnictwa Komunikacji i Lac , 2010




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z05] 3 9 |ZO5] 3
30 [ ZOs| 2 18 | ZOs5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania. Umiejetnosé
tworzenia prostych programow w jezyku LAD

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos$¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Umiejetnos$¢ programowania w jezykach LAD, FBD, GRAPH oraz
SCL. Umigjetno$¢ korzystania z programéw symulacyjnych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZE

DMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

K_WI8

Wi1.1 |Rozumie catosciowo dziatalno$¢ inzynierskg w spoteczenstwie

W2

Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

K_W19

W2.1 |Stosuje w praktyce zasady ochrony wiasnos$ci intelektualne;j

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Ul.1

Ciagle pozyskuje informacje korzystajac z portali specjalistycznych i1 innych srodkow
przekazu informacji

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

Kl K1.1

Ponosi odpowiedzialnos¢ za wykonang prace

K_KO1




Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
= jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki i T
K2.1 Ciagle doskonali si¢ uczestniczac w kursach, szkoleniach oraz korzystajac ze zrodet
) internetowych 1 literatury
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K3 . — ; ; — . — p K K06
K31 Aktywnw pracuje i wspotpracuje w zespole, akceptuje jego zasady i przyjmuje okreslong -
pozycje w grupie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 2 1
2 |Jezyki programowania PLC 2 1
3 [Budowa sterownikow PLC 2 1
4 |Uktady zewnetrzne wspotpracujace z PLC 2 1
5 |Instalacja sterownikow w uktadach mechatronicznych 2 1
6 |Sensory dla uktadow PLC 2 1
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 1 1
8 |Sterowanie wieloosiowe 1 1
9 |Systemy SCADA 1 1
Laboratorium 30 18
1 [Podstawowe pojecia zwigzane ze sterownikami PLC 4 2
2 |Jezyki programowania PLC 4 2
3 [Budowa sterownikow PLC 4 2
4 |Uktady zewngtrzne wspotpracujace z PLC 4 2
5 |Instalacja sterownikéw w uktadach mechatronicznych 4 2
6 |Sensory dla uktadow PLC 4 2
7 [Sieci przemystowe w sterownikach PLC 2 2
8 |Sterowanie wieloosiowe 2 2
9 |Systemy SCADA 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K_W18
w2 w21 1|kolokwium K W19
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1[kolokwium | K_Uo01
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1 [projekt K K01
K2 K2.1 1|projekt K _KO03
K3 K3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _ K06
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt | 2|0bserwacja studenta K W18
W2 W2.1 1|projekt K W19
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|projekt | K_U01
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1|praca semestralna | 2|aktywnoéc’ na zajgciach K Ko01
K2 K2.1 1|projekt K _KO03
K3 K3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _ K06




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna 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

Uzupehiajaca

Gilewski T., Szkota programisty PLC : sterowniki przemystowe, Gliwice 2017 r.

Satat R. Wstep do programowania sterownikéw PLC. Warszawa 2010 r.

Broel-Plater B. Uktady wykorzystujace sterowniki PLC: projektowanie algorytméw sterowania. Warszawa 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 1 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |ZO1]| 2 9 |ZO1] 2
15 1ZO1| 1 9 |zO1] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 45 Praca wtlasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Sieci komputerowe, Architektura komputeréw i systemy operacyjne, Programowanie obiektowe

podstawowa wiedza odnosnie: systemow operacyjnych i sieci komputerowych, programowania w C++ i/lub w Javie
CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawami systemoéw SCADA na przyktadzie programu Wonderware Intouch

poznanie przez studentow metod wizualizacji procesow przemystowych,

zapoznanie studentow ze sposobami sprze¢gania komunikacji migdzy sterownikami a systemem SCADA.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci
W1.1 |Zna podstawowe wiasciwosci sSrodowiska Wonderware Intouch
W1 . - . . — , K W16
Posiada wiedz¢ podstawowych narzedzi sprzggania komunikacji pomiedzy systemem SCADA|  —
W1.2 . . . .
a sterownikami PLC i panelami HMI
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U1l Ul.1 [Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prostg wizualizacje SCADA K U18
Potrafi dynamicznie wykorzysta¢ System SCADA do zdalnego monitorowania i
Ul.2 . . T .
oddziatywania na odlegte urzadzenia i uktady automatyki
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi zbudowac pojedynczg funkcjonalno$¢ systemu SCADA (np. logowanie) i K _Ko1
* |wkomponowac¢ ja w cata wizualizacj¢ przygotowywana przez pozostatych cztonkow grupy.
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 [rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa K K02
K2.2 [rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke -




K2.3 okresla wplyw zdalnych systemow nadzoru na organizacj¢ pracy dzialow dyspozytorskich i
utrzymania ruchu
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
1 |Omodwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
3 [Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
5 |Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 2 1
6 [Tworzenie skryptow w systemie SCADA 2 1
7 [Genrowanie wykresow trendéw biezacych i historycznych w systemie SCADA 2 1
8 |Obstuga alarméw w systemie SCADA 2 1
9 [Realizacja zaawansowanej wizualizacji w Srodowisku Wonderware Intouch 2 1
Laboratorium 15 9
1 |Omodwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal 1 1
3 [Zasady projektowania wizualizacji w systemie Wonderware Intouch 1 1
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
5 |Integracja aplikacji SCADA z HMI i PLC 2 1
6 [Tworzenie skryptow w systemie SCADA 2 1
7 |[Genrowanie wykresow trendéw biezacych i historycznych w systemie SCADA 2 1
8 |Obstuga alarméw w systemie SCADA 2 1
9 [Realizacja zaawansowanej wizualizacji w Srodowisku Wonderware Intouch 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi Wi1.1 1 kolokw%um 2 pI‘OJ:ekt K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt -
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1 kolokw%urn 2 pI‘O_]: ekt K UlS
Ul.2 1|kolokwium 2|projekt -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K UIS
Ul.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium 2|projekt K K01
K2.1 1|kolokwium 2|projekt
K2 K2.2 1|kolokwium 2|projekt K_K02
K2.3 1|kolokwium 2|projekt
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K W16
W1.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko1
K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach
K2 K2.2 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K2.3 1|aktywnos$¢ na zajgciach
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3




LITERATURA

Podstawowa

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

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
30 | ZOS| 2 18 |ZO5] 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 30 Wyktad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 55 Praca wilasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z podstawami systeméw HMI na przyktadzie programu EasyBuilder8000
poznanie przez studentow metod implementacji systemoéw HMI,
zapoznanie studentow ze sposobami programowania paneli operatorskich.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci
W1.1 |Zna podstawowe wlasciwosci srodowiska programistycznego Win CC flexible.
W1 , - . - - - K W16
W12 P081'ada wiedze podstawowych narzgdzi konstruowania HMI z zastosowaniem Win CC -
flexible.
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U1l Ul.1 [Potrafi zaprojektowac i zaimplementowac prosta aplikacje HMI K U18
Ula potrafi zaprojektowac¢ panel HMI pod konkretne zadania z uwzglednieniem poziomu
™ |percepcji operatora i bezpieczenstwa aplikacji
Kompetencje
K1 [Swiadomie odpowiada za prace wlasna oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K K01
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 [rozumie wptyw dziatan inzynierskich na rozwoj cywilizacyjny spoteczenstwa K K02
K2.2 [rozumie pozatechniczne aspekty dziatalnosci inzynierskiej i ich wptyw na gospodarke -
K2.3 rozumie koniecznos$¢ uwzgledniania kontekstu poziomu uzytkownika przy projektowaniu
™ |komunikacji cztowiek - maszyna




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
Wyklad 30 18
1 [Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 2 2
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 6 2
3 [Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 4 2
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 2
5 |Integracja aplikacji HMI z PLC 2 2
6 [Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 2
7 [Programowanie paneli operatorskich Weintek 4 2
8 |Integracja systemow HMI z urzadzeniami zewng¢trznymi 4 2
9 [Realizacja zaawansowanego projektu HMI 4 2
Laboratorium 15 9
1 [Omoéwienie struktury wyktadu Wprowadzenie 1 1
2 |Wprowadzenie do srodowiska TIA Portal i Win CC flexible. 1 1
3 [Zasady projektowania aplikacji HMI w Win CC flexible. 1 1
4 |Konstruowanie prostych aplikacji HMI 2 1
5 |Integracja aplikacji HMI z PLC 2 1
6 [Programowanie paneli operatorskich AstradA 2 1
7 [Programowanie paneli operatorskich Weintek 2 1
8 |Integracja systemow HMI z urzadzeniami zewng¢trznymi 2 1
9 [Realizacja zaawansowanego projektu HMI 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
WLI 1|egzamin
W1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W16
W1.2 1|egzamin 2|projekt
UmiejetnoécilWyklad
ULL 1|egzamin
U1l 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K U18
Ul.2 1|egzamin 2|projekt
KompetencjelWyklad
K1 1. egzarnin” _ K Kol
2. |aktywnos¢ na zajeciach -
K2.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
K2 K2.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K2.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
WiedzalLaboratorium
WL1 1|egzamin
W1 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajgciach K W16
W1.2 1|egzamin 2|projekt
Umiejt;tnoécilLaboratorium
ULl 1|egzamin
U1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K U18
Ul.2 1|egzamin 2|projekt
KompetencjelLaboratorium
K1 1. egzamin” _ K Kol
2. |aktywno$¢ na zajgciach -
K2.1 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach
K2 K2.2 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K2.3 1|egzamin 2|aktywno$¢ na zajeciach




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

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

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z206] 1 9 |Z06] 1
15 1 Z206| 1 9 |z0O6] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 20 Praca wtlasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

fizyki

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

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentow z budowa i1 zasadg dzialania czujnikow stosowanych w robotyce i automatyce.
Znajomos¢ torow pomiarowych dla wyzej wymienionych czujnikéw oraz urzadzen gromadzacych dane z czujnikow.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedz¢ o podstawowych zjawiskach,

prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Wi1.1 |P0traﬁ analizowa¢ dzialanie prostego obwodu elektrycznego / elektronicznego

W2

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

K_WI18

W2.1 |Potraﬁ analizowac pozatechniczne aspekty dzialalno$ci inzynierskiej i wyciaga¢ wnioski

W3

Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j

K_WI19

W3.1 |Ana1izuje dokumentacj¢ techniczna, stosuje zasady ochrony prawa autorskiego

Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formutowaé opinie

K_U01

Ciagle pozyskuje informacje z wielu zrodet w celu doskonalenia si¢ i stosowania w pracy

Ul.1 X
zawodowej




Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
U2 |inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych K U02
U2.1 |Potraﬁ tworzy¢ prezentacje z wykorzystaniem technik multimedialnych i prezentowac ja
Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
U3  |systemdw, zarOwno cyfrowych i analogowych K U05
U3.1 |P0traﬁ dobrad i stosowac aplikacje inzynierskie, modelowac systemy z ich pomoca
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkos$ci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
U4 pomiarow, (3) okresli¢ btedy i niepewnosci pomiarow K U10
U4 Buduje uktady pomiarowe, dokonuje analizy wynikow pomiarow i opracowuje je -
matematycznie w celu obliczenia bledow i tendencji
Kompetencje
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K1.1 |Akceptuje koniecznos¢ ciaglego rozwoju cywilizacyjnego
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K2 [|automatyka i robotyka K K04
K2.1 |Stosuje wlasciwe techniki przekazu informacji
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K3 |realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania K Ko06
K3.1 |P0traﬁ wspotpracowac w grupie, rozumie jej cele, przyjmuje okreslong pozycje w grupie
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
1 [Realizacja pomiarow, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
2 |Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikow pomiaru 1 1
3 [Kalibracja przyrzadow pomiarowych 1 1
4 |Czujniki temperatury 2 1
5 |Czujniki potozenia 2 1
6 [Czujniki drgan 2 1
7 |Czujniki sit momentoéw i ci$nienia 2 1
8 |Czujniki optoelektroniczne 2 1
9 [Pozostale czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 2 1
Laboratorium 15 9
1 [Realizacja pomiaréw, metody pomiarowe, elementy toru pomiarowego 1 1
2 |Niedoktadno$¢ pomiaru, rodzaje uchybow, opracowanie wynikow pomiaru 1 1
3 [Kalibracja przyrzadow pomiarowych 1 1
4 |Czujniki temperatury 2 1
5 |Czujniki potozenia 2 1
6 [Czujniki drgan 2 1
7 |Czujniki sit momentoéw i ci$nienia 2 1
8 |Czujniki optoelektroniczne 2 1
9 [Pozostale czujniki uzywane w robotyce oraz automatyce (laserowe, inteligentne itp.) 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 W1.1 1|kolokwium K W07
w2 w21 1|kolokwium K W18
W3 W3.1 1|kolokwium K W19
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
W3 W3.1 1|projekt K W19
Umiejt;tnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1|{projekt K _U02




U3 U3.1 1|projekt K _U05
U4 U4.1 1|projekt K _U10
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|projekt 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|praca semestralna K U02
U3 U3.1 1|projekt K_U05
U4 U4.1 1|praca semestralna K U10

Kompetencje|Wyklad
K1 Ki1.1 1 [projekt K K02
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K04
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K Ko06
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K02
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_ K04
K3 K3.1 1|obserwacja studenta K _Ko06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna studenta 20 32
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

Nawrocki W., Sensory i systemy pomiarowe, Poznan 2006.

Zielonogoérskiego, 2006.

Mitek M.: Metrologia elektryczna wielko$ci nieelektrycznych, Zielona Géra : Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu

Uzupehiajaca

|Tumaﬁski S.: Technika pomiarowa, WNT, Warszawa 2007.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Kierunkowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 3 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z203]| 2 9 [zZ03] 2
15 |ZO3| 2 9 |Z0O3| 2
15 1Z203] 1 9 [ZO3] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

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

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawy teorii sygnatow i systemow dynamicznych,
Podstawy regulacji automatycznej,
Podstawowa wiedza i umieje¢tnosci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej,

CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie studentow z podstawowymi technikami projektowania uktadow sterowania procesami ciggltymi
Uksztattowanie wsrdd studentdw zrozumienia technik sterowania ze sprz¢zeniem od stanu
Uksztattowanie wsrdd studentdw zrozumienia technik sterowania od wyjscia
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg o podstawowych rodzajach i strukturach uktadéw regulacji automatycznej: (1) rozumie
koniecznos$¢ konstruowania opisu matematycznego systemu dla potrzeb projektowania uktadow
regulacji, (2) posiada podstawowa wiedze w zakresie metod projektowania uktadow regulacji, (3) ma
elementarng wiedz¢ zwigzang ze sterowaniem systemami dyskretnymi i ciggtymi

w1 K_W10

WL1 Potrafi narysowa¢ schemat blokowy uktadu regulacji i utworzy¢ do niego opis matematyczny.

Ma ogo6lng wiedzg dotyczaca: (1) kwantowania i probkowania sygnatow, (2) algorytmow sterowania
cyfrowego, w tym cyfrowych regulatorow PID, (3) implementacji uktadow regulacji ze sprzgzeniem od

2 stanu i od wyj$cia wykorzystujacych obserwatory stanu

K_WI3

W2.1 |P0traﬁ opisa¢ algorytm PID

Umiejetnosci
Potrafi zastosowac elementarne techniki projektowania regulatoréw i dokonaé¢ oceny jakosci ich
Ul  |funkcjonowania K U12
Ul.1 [Potrafi zaprojektowac regulator i okresli¢ jako$¢ jego pracy




U2 |oraz Simulink, w zadaniach projektowania uktadéw regulacji automatycznej

Potrafi stosowa¢ nowoczesne programowe narzedzia inzynierskie, np. Matlab Control System Toolbox

K_U16

U2.1 |P0traﬁ dokona¢ symulacji wskazanego uktadu automatyki

Kompetencje

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych

K1 [technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,

jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

K_K03

K1.1 |Aktywnie uczestniczy w dziataniach podnoszacych kwalifikacje zawodowe

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

=
()]

[\9]
|

wyklad

—
()]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Symulowanie dzialania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;.

Laczenie systemow.

Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow

Sterowalnos¢ osiggalnos¢ i obserwowalnosé

Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu

Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych

Sterowanie ze sprzezeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci

NeR ol BN Ko RO, ISy RUST § O3 N

Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jakoSciowego

= Y T TS TS DS ) I

laboratorium

==
()]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Symulowanie dzialania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;.

Laczenie systemow.

Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow

Sterowalnos¢ osiggalno$¢ i obserwowalnosé

Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu

Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych

Sterowanie ze sprzezeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci

NeR ol BN Ko RO, ISy RUST § O3 N

Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jako$ciowego

= Y T TS TS ST ) I

projekt

—
()]

Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu

Symulowanie dzialania systemow. Metoda plaszczyzny fazowe;.

Laczenie systemow.

Stabilnos¢ i metody jej analizy: metoda Lapunowa, badanie biegunow

Sterowalnos¢ osiggalno$¢ i obserwowalnosé

Sterowanie ze sprz¢zeniem od stanu

Sterowanie ze sprzezenie od stanu przy zadanych parametrach jakosciowych

Sterowanie ze sprzezeniem od stanu: obserwatory stanu, zasada separowalnosci

NeR ol BN Ko RO, ISy RUST § O3 N

Sterowanie predykcyjne: uwzglednianie ograniczen i minimalizacja kryterium jako$ciowego

— oo~ —
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WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad

W1 Wi1.1 1|projekt K W10

W2 W2.1 1|egzamin K W13
Umiejt;tnoécilWyklad

U1l Ul.1 1|egzamin K _U12

U2 U2.1 1|egzamin K Uleé
Kompetencje|Wyklad

K1 K1.1 | 1]kolokwium | K_K03

WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt K W10
W2 Ww2.1 1 {kolokwium K_W13




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1 Ul.1 1|projekt K _U12
U2 U2.1 1|projekt K Uleé
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 [ 1|projekt | K_K03

Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W10
W2 W2.1 1|projekt K W13
Umiejt;tnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt K _U12
U2 U2.1 1|projekt K Uleé
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 [ 1|projekt | K_K03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wilasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

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

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

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

Uzupehiajaca

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

Witczak M., Sterowanie 1 wizualizacja systemow, PWSZ w Gtogowie, Gtogow, 2011




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia| Modul edycji pracy dyplomowej Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie
WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| | pard s | | | | | | [ [ leags| [ | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia Cwiczenia
Razem Razem
Praca witasna studenta 125 Praca wilasna studenta 125
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
Wiedza inzynierska z zakresu zagadnien potrzebnych do napisania pracy dyplomowe;.
CEL PRZEDMIOTU
Napisanie pracy dyplomowej dokumentujacej zdobyta wiedz¢ inzynierska.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
W1 |pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej K W18
Wi1.1 |P0traﬁ dokona¢ syntezy wszystkich uwarunkowan w celu napisania pracy inzynierskiej
Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
W2 |autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j K W19
W2.1 |W procesie pisania pracy inzynierskiej stosuje prawa ochrony wtasnosci intelektualne;
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
o wycigga¢ wnioski 1 formutowac opinie LS L
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje informacje z réznych zrodet
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |St0suje zasady pracy w zespole -
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Ciqgle doskonali swoja wiedze 1 umiejetnosci
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |St0suje okreslone procedury w tym zakresie
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
K4 |zasadami etyki inzynierskiej K K05
K4.1 |Stosuje zasady etyki inzynierskiej




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30 18
¢wiczenia 30 18
1 [Praca dyplomowa. Wyglad i podstawowe czesci sktadowe pracy inzynierkiej. 6 2
) Literatura i materialy zrédlowe pracy dyplomowe;j. Ksigzki, czasopisma, normy, zrodia 6 4
internetowe, maszyny, urzadzenia.
3 [Praca dyplomowa. Tematy i zagadnienia poruszane w pracy inZynierskiej. 6 4
4 |Standardowa praca inzynierska. Czg$¢ wprowadzajaca - literaturowa, rozdziaty pracy. 6 4
5 |Standardowa praca inzynierska. Badania, cz¢$¢ doswiadczalna pracy. 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Cwiczenia
W1 Wi1.1 1|praca semestralna K W18
w2 W2.1 1|praca semestralna K W19
Umiejt;tnoéciléwiczenia
Ul Ul.1 1|praca semestralna | K_U01
Kompetencjeléwiczenia
K1 K1.1 1|praca semestralna K K01
K2 K2.1 1|praca semestralna K _Ko02
K3 K3.1 1|praca semestralna K K04
K4 K4.1 1|praca semestralna K _Ko05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wilasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

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

Uzupelniajaca

1 |Woj ciechowska Renata. Przewodnik metodyczny pisania pracy dyplomowej. DIFIN, 2010




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia| Modul edycji pracy dyplomowej Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| zag s | || | | | [ [ zagis| [ | | |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Cwiczenia Cwiczenia
Razem Razem
Praca witasna studenta 375 Praca wilasna studenta 375
Razem 375 Razem 375
ECTS 15 ECTS 15
WYMAGANIA WSTEPNE
Wiedza inzynierska z zakresu zagadnien potrzebnych do napisania pracy dyplomowe;.
CEL PRZEDMIOTU
Napisanie pracy dyplomowej dokumentujacej zdobyta wiedz¢ inzynierska.,
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
W1 |pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskiej K W18
Wi1.1 |P0traﬁ dokona¢ syntezy wszystkich uwarunkowan w celu napisania pracy inzynierskiej
Zna i rozumie podstawowe pojecia 1 zasady z zakresu ochrony wtasnosci przemystowej i prawa
W2 |autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j K W19
W2.1 |W procesie pisania pracy inzynierskiej stosuje prawa ochrony wtasnosci intelektualne;
UmiejetnoSci
Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
o wyciaga¢ wnioski i formutowac opinie LS L
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje informacje z réznych zrodet
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole K Ko1
K1.1 |Stosuje zasady pracy w zespole -
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
K2 |automatyka i robotyka K K04
K2.1 |Ciqgle doskonali swoja wiedze i umiejetnosci
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
K3 |realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania K K06
K3.1 [Stosuje zasady etyki inzynierskiej




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30 18
¢wiczenia 30 18
! Cel prac inzynierskich;charakterystyka prac inzynierskich; gldéwne sktadniki pracy dyplomowej 3 |
inzynierskiej.
2 [Rzeczowy uktad pracy; oznaczenia rysunkow, wzord 3 1
3 [Praca dyplomowa. Tematy i zagadnienia poruszane w pracy inZynierskiej. 6 3
4 |Standardowa praca inzynierska. Czg$¢ wprowadzajaca - literaturowa, rozdziaty pracy. 3 2
5 Referowanie przez uczestnikéw seminaridow dotychczasowego stanu zaawansowania pracy 15 1
inzynierskiej i1 dyskusje uczestnikow
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedzaléwiczenia
W1 W1.1 1|praca semestralna K W18
W2 W2.1 1|praca semestralna K W19
Umiejetno$ci| Cwiczenia
U1 Ul.1 llpraca semestralna | K U01
Kompetencje|Cwiczenia
K1 K1.1 1|praca semestralna K _Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna K K04
K3 K3.1 1|praca semestralna K_Ko06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ 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 |Woj ciechowska Renata. Przewodnik metodyczny pisania pracy dyplomowej. DIFIN, 2010




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé
Modut ksztalcenia Modul praktyk zawodowych Jezyk wyktadowy polski
Semestr 4 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T 1 T [ [ T T [eles[w] [ [ | [ [ [ T [ [weos
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Razem 960 Razem 960
Praca wtasna studenta 0 Praca wlasna studenta 0
Razem 960 Razem 960
ECTS 30 ECTS 30
WYMAGANIA WSTEPNE

podstawy wiedzy inzynierskiej

CEL PRZEDMIOTU

Zdobycie doswiadczenia w praktycznym funkcjonowaniu inzyniera w zaktadach przemystowych. Podstawowym celem
praktyki zawodowej jest nabycie umiejetno$ci praktycznych uzupetniajacych i poglebiajacych wiedzg uzyskang przez
studenta w toku zaje¢¢ dydaktycznych na uczelni. Realizacja praktyk stwarza mozliwos$ci potwierdzenia i rozwoju
kompetencji zawodowych studenta w ramach wybranego kierunku ksztatcenia i/lub specjalizacji. a takze uzyskania wiedzy
ogo6lnej 1 dziedzinowej, umiejetnosci praktycznego zastosowania wiedzy i uksztatltowanie postaw wobec potencjalny
pracodawcow i wspoOtpracownikow

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Zna elementarne zasady tworzenia i rozwoju form indywidualnej przedsigbiorczosci
ma uporzadkowang i podbudowang teoretycznie wiedze¢ w zakresie automatyki i robotyki w
W1.1 |tym wiedzg niezbedna do zrozumienia praw mechaniki i rozwigzywania problemow
W1 . K W21
technicznych -
W12 ma podstawowg wiedze w zakresie podstaw informatyki i technik informacyjno-
" |komunikacyjnych
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
W2 W2.1 |ma podstawowa wiedz¢ w zakresie sterowania, automatyki i elektroniki K W22
W2.2 |ma elementarng wiedze¢ w zakresie prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej
Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie
U1 ULl potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, Internetu i innych zrodet; potrafi analizowaé K U01
) uzyskane informacje
U1 dzieki doswiadczaniu zdobytemu w przedsigbiorstwach zajmujacych si¢ dziatalnoscia
inzynierska potrafi z uwzglgdnieniem norm i standardow rozwigza¢ zadania inzynierskie




Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych
v2 U2l potrafi pracowac w zespole przyjmujac w nim rézne role, w tym w szczegolnosci role K_vo2
) kierownicza lub koordynatora projektu
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
K1 KL1 ma $wiadomos$¢ wazno$ci wlasnych zachowan i koniecznosci dziatania w sposob K KO01
" |profesjonalny i sprawny,
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K2 : — — — K_Ko04
K2.1 p.otraﬁ pracowaé w zespole przyjmujac w nim rézne role, w tym w szczegdlnosci role -
kierownicza lub koordynatora projektu
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 0
Zapoznanie si¢ ze strukturg i organizacja firmy. Odbycie szkolenia BHP. Zapoznanie si¢ z
1 |organizacjg stuzb utrzymania ruchu. Zapoznanie si¢ z maszynami i urzgdzeniami 0
technologicznymi.
Zapoznanie si¢ z systemami nadzoru proceséOw technologicznych. Zapoznanie si¢ z lokalnymi
2 |uktadami sterowania maszyn i urzgdzen. Zapoznanie si¢ z problemami projektowania, modernizacji 0
i eksploatacji linii produkcyjnych. Zapoznawanie si¢ oprogramowaniem na
Identyfikacja problemoéw zwigzanych z zarzadzaniem i prowadzeniem technologii w zakresie
3 [sterowania, automatyki, elektroniki i wizualizacji komputerowej. Identyfikacja obszaréw w ktoérych 0
wystepuja potrzeby nowych rozwigzan technicznych z zakresu robotyki,
4 Zapoznanie z wdrazaniem nowoczesnych technologii. Zapoznanie si¢ z organizacjg systemu 0
kontroli jakoSci.
5 Zapoznanie si¢ z zarzadzaniem i eksploatacja sieci komputerowej. Poznanie przepisow z zakresu 0
ochrony danych. Przygotowanie do pracy w zespole.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|
Wi Wi1.1 1 obserwaCJ:a studenta K W2l
W1.2 1|obserwacja studenta -
W2 Ww2.1 1 obserwaCJ:a studenta K W22
W2.2 1|obserwacja studenta -
Umiejetnosci
Ul Ul.1 1 obserwaCJ:a studenta K U0l
Ul.2 1|obserwacja studenta -
U2 U2.1 1|obserwacja studenta K U02
Kompetencjel
K1 K1.1 1|obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 1|obserwacja studenta K K04
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 0 0
2 |Praca wilasna studenta 0 0
Suma 0 0
ECTS 30 30
LITERATURA
Podstawowa

1 |Zarzqdzenia i dokumentacja zaktadu pracy




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z2O07| 1 9 |zO7] 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 20 Praca wilasna studenta 32
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza i umiejetnosci w zakresie teorii sygnalow i systemow dynamicznych, podstaw regulacji automatycznej,
metod komputerowych w obliczeniach inzynierskich.
CEL PRZEDMIOTU
zapoznanie studentow z podstawowymi metodami detekcji i1 lokalizacji uszkodzen
uksztaltowanie umiejetnosci w zakresie projektowania systemow diagnostycznych dla instalacji przemystowych
pozyskanie umiej¢tnosci wyboru odpowiedniej metody diagnostycznej do uwarunkowan pracy instalacji przemystowej
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma podstawowa wiedzg¢ z matematyki stosowanej obejmujaca modelowanie matematyczne, metody
numeryczne oraz metody symulacji uzywane do rozwigzywania problemow i zadan inzynierskich. Ma
podstawowa wiedzg z zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego
W1 |kierunku studiow K W02
Potrafi zbudowa¢ model analityczny uktadu liniowego i nieliniowego z wykorzystaniem
W1.1 |narzgdzi sSrodowiska Matlab, potrzebny do metod diagnostycznych z wykorzystaniem modelu.

UmiejetnoSci
Potrafi wykorzystac i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych

ut ULl Potrafi wykorzysta¢ wlasciwe przyborniki programu Matlab do identyfikacji systeméw w celu K_U05
" |przeprowadzenia diagnostyki uszkodzen.
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
U2 inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i K U21

narzg¢dzia

U2.1 |P0traﬁ zbudowa¢ binarng macierz diagnostyczna.




Kompetencje

Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K1 - - — . — T K K04
K11 Rozumie znaczenie skutecznej diagnostyki uszkodzen i jej wptyw na poprawnos¢ dziatania -
systemu.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Podstawowe pojecia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1
2 [Redundancja analityczna, a redundancja sprzetowa 1 1
3 |Metody detekcji uszkodzen dla uktadow liniowych 1 1
4 |Metody lokalizacji uszkodzen: uktad dedykowany i uogélniony 2 1
5 |Projektowania progdw decyzyjnych: statych i adaptacyjnych 2 1
6 |Obserwatory stanu w diagnostyce uszkodzen 2 1
7 [Sztuczna inteligencja w diagnostyce uszkodzen 2 1
8 |Lokalizacja uszkodzen z zastosowaniem obserwatorow stanu 2 1
9 [Diagnostyka procesow — przyktady praktyczne 2 1
laboratorium 15 9
1 |Podstawowe poje¢cia i definicje. Omowienie struktury wyktadu 1 1
2 [Redundancja analityczna, a redundancja sprzetowa 1 1
3 |Metody detekcji uszkodzen dla uktadow liniowych 1 1
4 |Metody lokalizacji uszkodzen: uktad dedykowany i uogélniony 2 1
5 |Projektowania progdw decyzyjnych: statych i adaptacyjnych 2 1
6 |Obserwatory stanu w diagnostyce uszkodzen 2 1
7 [Sztuczna inteligencja w diagnostyce uszkodzen 2 1
8 |Lokalizacja uszkodzen z zastosowaniem obserwatoréw stanu 2 1
9 [Diagnostyka procesow — przyktady praktyczne 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 [ W11 | 1]kolokwium | K_ W02
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1|kolokwium K U05
U2 U2.1 1|kolokwium K U21
KompetencjelWyklad
K1 | K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_K04
WiedzalLaboratorium
W1 [ W11 | 1[kolokwium | K_ W02
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|kolokwium K U05
U2 U2.1 1|kolokwium K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_K04
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

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 systeméw, PWSZ w Glogowie, Glogow, 2011

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci i umiejetnosci z elektrotechniki, fizyki i mechaniki

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napedami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedoéw elektrycznych i oprogramowania dedykowanego
dla uktadéw zrobotyzowanych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_Wo01

Potrafi syntezowac i przeksztatca¢ podstawowe wzory i zalezno$ci matematyczne, takze w

W1 zakresie liczb zespolonych

W2

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Potrafi analizowa¢ uktady napedowe w zakresie wystepujacego momentu obrotowego, mocy,

W2.1 . ,
napi¢¢, pradow




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi instalowac i stosowac oprogramowanie do: programowania sterownikow PLC,
W3.1 |symulacji obiektow przemystowych, symulacji uktadow sterowania, konfiguracji
przemiennikow, przeksztattnikow i soft startow, robotow przemystowych,
Umiejetnosci
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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je,
Ul.1 h . . N ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
U2 - , - . . - ; - K U21
U2l Potrafi dobra(.:.metody 1 narzc—;c'lm.a do proj ektov&./ama, anah.zy uktadow n.'fll')e;dowych, ich -
parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialnos¢ za wykonane zadania zawodowe -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K K02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiejetnoscei,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 3 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedoéw bezposrednich 3 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 3 2
5 |Dobor napedoéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
laboratorium 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 4 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 2 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedow bezposrednich 4 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
5 |Dobor napedéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K WwWo1
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W12
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|egzamin K U01
U2 U2.1 1|egzamin | 2[kolokwium K_U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|kolokwium K _KO01
K2 K2.1 1|kolokwium K K02




WiedzalLaboratorium

W1 W1.1 1|praca semestralna K W01
W2 W2.1 1|projekt | 2|praca semestralna K W07
W3 W3.1 1|projekt K W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|projekt | 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|praca semestralna K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna K _Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna K K02
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

W. Koczara. 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 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 SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci z elektrotechniki, fizyki, mechaniki

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napedami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedoéw elektrycznych i oprogramowania dedykowanego
dla uktadow zrobotyzowanych. Cel stosowania, aplikacja i programowanie napedow energoelektronicznych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Potrafi syntezowac i przeksztatca¢ podstawowe wzory i zalezno$ci matematyczne, takze w

W1 zakresie liczb zespolonych

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Potrafi analizowa¢ uktady napedowe w zakresie wystepujacego momentu obrotowego, mocy,

napi¢¢, pradow




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi instalowac i stosowac oprogramowanie do: programowania sterownikow PLC,
W3.1 |symulacji obiektow przemystowych, symulacji uktadow sterowania, konfiguracji
przemiennikow, przeksztattnikow i soft startow, robotow przemystowych,
Umiejetnosci
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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je,
Ul.1 h . . N ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
U2 - , - . . - ; - K U21
U2l Potrafi dobra(.:.metody 1 narzc—;c'lm.a do prOJ ektov&./ama, anah.zy uktadow n.'fll')e;dowych, ich -
parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialnos¢ za wykonane zadania zawodowe -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K K02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiejetnoscei,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 3 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 3 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedoéw bezposrednich 3 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 3 2
5 |Dobor napedoéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
laboratorium 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 4 2
2 |Budowa i zasada dziatania serwonapedow 2 2
3 [Budowa i zasada dziatania napedow bezposrednich 4 1
4 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
5 |Dobor napedéw, Oprogramowanie dedykowane dla napedéw w robotach 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K WwWo1
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W12
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U01
U2 U2.1 1[projekt K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|kolokwium | 2|projekt K_KO01
K2 K2.1 1{projekt K K02




WiedzalLaboratorium

W1 Wi1.1 1|projekt 2|praca semestralna K W01
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna K W07
W3 W3.1 1|projekt 2|praca semestralna K W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|projekt 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|praca semestralna K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wilasna studenta 70 82
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napegdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej , 2012

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

Uzupehiajaca

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

Tunia, Henryk, Automatyka nape¢du przeksztattnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z05| 3 9 |ZO5] 3
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 95 Praca wilasna studenta 107
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci z fizyki dotyczace zjawisk zachodzacych w cieczach i gazach: Prawo Pascala, przemiany gazowe,
pojecie gazu doskonatego i rzeczywistego.

CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie z nap¢dami ptynowymi stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedow ptynowych do zastosowan w
uktadach wykonawczych maszyn i urzagdzen. Doboér pomp, uktadéw sterowania, czujnikow, elementow wykonawczych,
mediow roboczych, parametryzacja, parametry pracy,
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

w1 K_Wo01

W1.1 |Potrafi obliczy¢ parametry pracy uktadu napgdowego w fazie projektu i eksploatacji

W1.2 |Potrafi obliczy¢ parametry gazow rzeczywistych i cieczy roboczych
Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

w2 K_W07

W2.1 |Potrafi obliczy¢ moc uktadu napedowego od strony elektrycznej
W2.2 |Potrafi zaprojektowa¢ uktad sterowania




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi zaprogramowac prace uktadu napgdowego pneumatycznego lub hydraulicznego,
W3.1 . . . . Lo . ,
dobra¢ programowalny uktad sterowania, takze w zakresie pomiaru i akwizycji parametrow
W3.2 |Potrafi programowo odczytac¢ parametry pracy uktadu napedowego
Umiejetnosci
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
wyciggac wnioski 1 formutowaé opinie
U1l - . T . . - — K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je, -
Ul.1 h . . S ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
Ul.2 [Potrafi klasyfikowa¢ informacje i pozyskiwac je z portali firmowych
Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
U2 |narzgdzia K U21
U1 Potrafi dobra¢ metody i narzedzia do projektowania, analizy uktadéw napedowych, ich
" |parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 K1.1 [Potrafi pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialnos¢ za wykonane zadania zawodowe K _Ko1
K1.2 |Analizuje swoja pozycj¢ w zespole
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K _Ko02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiej¢tnosci,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTAELCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
| Budowa i zasada dziatania pneumatycznych i hydraulicznych sitownikow i innych elementow 3 )
wykonawczych
2 |Budowa i zasada dziatania serwomechanizmow hydraulicznych 3 2
3 [Budowa i zasada dziatania uktadoéw sterujacych, blokujgcych i zabezpieczajgcych. 3 1
4 Budowa i zasada dziatania rozdzielaczy hydraulicznych i pneumatycznych, w tym rozdzielaczy 3 )
proporcjonalnych sterowanych elektrycznie
5 |Budowa i dziatanie pomp i spr¢zarek stosowanych w napedach ptynowych. 3 2
laboratorium 15 9
| Budowa i zasada dziatania pneumatycznych i hydraulicznych sitownikow i innych elementow 4 )
wykonawczych
2 |Budowa i zasada dziatania serwomechanizmow hydraulicznych 2 2
3 [Budowa i zasada dziatania uktadoéw sterujacych, blokujgcych i zabezpieczajgcych. 4 1
4 Budowa i zasada dziatania rozdzielaczy hydraulicznych i pneumatycznych, w tym rozdzielaczy ) )
proporcjonalnych sterowanych elektrycznie
5 |Budowa i dziatanie pomp i spr¢zarek stosowanych w napedach ptynowych. 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
Wi Wi1.1 1 egzarnil.l | 2|k010kwiurn K Wol
W1.2 1|kolokwium -
w2 W2.1 1 egzamir'l | 2[kolokwium K W07
W2.2 1 {kolokwium -




W3 W3.1 1 egzarnil.l | 2|k010kwiurn K W12
W3.2 1|kolokwium B
UmiejetnoécilWyklad
Ul Ul.1 1 prOJ:ekt K U01
Ul.2 1|projekt B
U2 U2.1 1|projekt | 2|praca semestralna K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|projekt __ 2|praca sem'estralna K Kol
K1.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta -
K2 K2.1 1|projekt 2|praca semestralna K K02
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1 prO_]: ekt | 2|praca semestralna K Wol
W1.2 1|projekt -
W2.1 1|projekt
W2 W2.2 1|projekt K_Wo7
w3 W3.1 1|projekt __ | 2| praca semestralna K W12
W3.2 1]aktywnos$¢ na zajeciach -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1 aktwnoéé na zajeciach | 2|0bserwacja studenta K U0l
Ul.2 1|projekt B
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K U21
KompetencjelLaboratorium
KL1 1|praca semestralna
K1 ) 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K _Ko01
K1.2 1|obserwacja studenta
K2 K2.1 1|praca semestralna | 2|aktywnoéc’ na zajgciach | 3|0bserwacja studenta K K02
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna studenta 95 107
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

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

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

Uzupelniajaca

G. Kotnis. Budowa i eksploatacja uktadow hydraulicznych w maszynach

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 1 9 E7 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiej¢tnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel. abc

CEL PRZEDMIOTU
Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: gospodarka remontowa w przedsi¢biorstwie. Szczegdlny nacisk
ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W
trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi
wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢¢ z zakresu gospodarki
remontowej w przedsiebiorstwie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Wi W1.1 |Dysponuje wiedza obejmujaca podstawowe technologie wytwarzania K W16
W2 Dysponuje wiedzg na temat zjawisk fizycznych sprzyjajacych tarciu i zuzyciu metali i -
™ |niemetali oraz wie jak minimalizowa¢ negatywne skutki tarcia i zuzycia
Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki
W2 W1 Zna podstawowe zasady prawidlowej eksploatacji maszyn i urzadzen oraz zna podstawowe K W17
" |sposoby i metody dokonywania napraw
Ma podstawowa wiedze niezb¢dng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
W3 - . - - — . K W18
Wil Ma wiedzg z zakresu problematyki pozatechnicznej umozliwiajacag mu bezkonfliktowa -
wspotprace w zespole
Ma podstawowa wiedz¢ w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoS$cia, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej
W4 - - - - . — . — K W20
Wil Posiada wiedzg wykraczajaca pozg obszar techmczny 1'obe]muJ aca aspekty organizacyjne im -
zarzadcze w tym obszar zarzadzania zasobami ludzkimi




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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

Potrafi oceni¢ warto$¢ i dobra¢ zrdodta literaturowe poszerzajace jego wiedzg w zakresie
Ul.1 [wytrzymalo$ci materiatow, pozwalajacg poprawnie okresla¢ wymiary elementéw maszyn i
urzadzen

K_U01

U2

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

Umie komunikowac¢ si¢ ze spoleczno$cig w sposob jasny i zrozumialy przez co dysponuje

U2.1 . . . .
umiejetnosciami wspolpracy zespotowe;j

K_U02

U3

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Potrafi zaprojektowa¢ uktad centralnego smarowania dla tych prostszych maszyn i urzadzen,

kS ktore nie zostaty w takie uktady wyposazone

K_UI8

U4

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

Potrafi prawidlowo, zgodnie z obowigzujacymi zasadami, oceni¢ ryzyko zwigzane z obslugg i

Udl eksploatacjg maszyn i urzadzen

K_U20

UsS

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzg¢dzia

Potrafi wytypowac i zastosowac¢ narzgdzia inzynierskie wspomagajace rozwigzanie

s konkretnych probleméw produkcyjnych

K_U21

Ué

Potrafi zredagowac, przeanalizowac i zaprezentowaé¢ wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektoOw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

Potrafi redagowac, analizowac i prezentowa¢ wymagania zwigzane z rozwigzywaniem i

ve.1 realizacjg zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki oraz mechaniki.

K_U22

Kompetencje

K1

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

Ma wiedze i umiejetnosci w obszarze zachowania standardow bezpieczenstwa pracy i zasad

Ki.1 zarzadzania zasobami ludzkimi, z uwzglednieniem hierarchii potrzeb cztowieka

K_Ko01

K2

Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

Dysponuje kompetencjami do funkcjonowania w zawodzie z umigjetnoscia "lifelong

K2.1 o
learning

K_K02

K3

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Jest kompetentny w zakresie oceny znaczenia i waznosci informacji zawodowych
K3.1 [publikowanych w portalach internetowych i innych mediach oraz proponowanych na réznego
rodzaju szkoleniach, co umozliwia mu aktualizowanie jego wiedzy.

K_KO03

K4

Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

K_KO05

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

wyklad 15

Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z eksploatacja i naprawa urzadzen produkcyjnych. 1

Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki
wplywajace na zuzywanie si¢ maszyn i urzgdzen. Trwalo$¢ i niezawodno$¢ maszyn i urzadzen. 3
Jakos$¢ wyrobow: konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztattujace j

Pojecie, ksztattowanie i budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwato$¢
uzytkowa wyrobow. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, 3
metody badan i zapobieganie réznym rodzajom zuzycia elementéw maszyn. System o




Proces technologiczny remontow maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie
oraz demontaz maszyn i ich elementow. Narzgdzia do wykonywania prac demontazowych i 4 2
montazowych. Weryfikacja remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow
maszynowych. Zasady weryfikacji potaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, 4 2
wtlaczanych oraz skurczowych oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen,
laboratorium 15 9
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z eksploatacjg i naprawg urzadzen produkcyjnych. 1 1
Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki
wplywajace na zuzywanie si¢ maszyn i urzadzen. Trwato$¢ i niezawodno$¢ maszyn i urzadzen. 3 2
Jako$¢ wyrobow: konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztaltujace j
Pojecie, ksztaltowanie 1 budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwatos¢
uzytkowg wyrobow. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, 3 2
metody badan i zapobieganie r6znym rodzajom zuzycia elementow maszyn. System o
Proces technologiczny remontoéw maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie
oraz demontaz maszyn i ich elementow. Narzegdzia do wykonywania prac demontazowych i 4 2
montazowych. Weryfikacja remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow
maszynowych. Zasady weryfikacji potaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, 4 2
wtlaczanych oraz skurczowych oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen,
projekt 15 9
Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z eksploatacjg i naprawg urzadzen produkcyjnych. 1 1
Zagadnienia podstawowe - nauka o eksploatacji maszyn. Rodzaje zuzycia oraz czynniki
wplywajace na zuzywanie si¢ maszyn i urzadzen. Trwato$¢ i niezawodno$¢ maszyn i urzadzen. 3 2
Jako$¢ wyrobow: konstrukcyjna, technologiczna i uzytkowa. Czynniki ksztaltujace j
Pojecie, ksztaltowanie 1 budowa warstwy wierzchniej. Wptyw warstwy wierzchniej na trwatos¢
uzytkowg wyroboéw. Rodzaje i mechanizmy zuzywania si¢ elementow maszyn. Identyfikacja, 3 2
metody badan i zapobieganie r6znym rodzajom zuzycia elementow maszyn. System o
Proces technologiczny remontoéw maszyn. Etapy (fazy) prac remontowych. Mycie, czyszczenie
oraz demontaz maszyn i ich elementow. Narzgdzia do wykonywania prac demontazowych i 4 2
montazowych. Weryfikacja remontowa oraz rozpoznawanie wad za pomocg defektoskopii.
Dokumentacja techniczna prac remontowych. Naprawa i regeneracja typowych elementow
maszynowych. Zasady weryfikacji potaczen gwintowych, wpustowych, wielowypustowych, 4 2
wtlaczanych oraz skurczowych oraz metody ich naprawy (regeneracji). Przyczyny uszkodzen,
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
WLI 1 egzamir.l '
W1 2|kolokwium 3|projekt K W16
W1.2 1|egzamin 2|kolokwium
W2 w21 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K W17
W3 W3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K W18
W4 W4.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K W20
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K _U02
U3 U3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|projekt K U18
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U20
Us Us.1 1|praca semestralna K U21
Ué vé.1 1|praca semestralna | 2|0bserwacja studenta K_U22




KompetencjelWyklad

K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K03
1. |egzamin
K4 2. |kolokwium K_KO05
3. |projekt
WiedzalLaboratorium
WLI 1|kolokwium
W1 2|praca semestralna 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|praca semestralna
W2 W2.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W20
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|praca semestralna 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
Us Us.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
U6 vé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U22
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _KO03
1. |kolokwium
K4 2. |praca semestralna K K05
3. |aktywno$¢ na zaje¢ciach
Wiedza|Projekt
WL1 1|kolokwium
W1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt aktywno$¢ na zajeciach | K. W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W20
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K _U20
US USs.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U21
Ué vé6.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_U22
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
1. |kolokwium
K4 2. |projekt K K05

3. |aktywno$¢ na zajg¢ciach




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.

Gorecki A., Grzegorski Z., 1992, Montaz, naprawa i eksploatacja maszyn i urzgdzen przemystowych.

Legutko S., 2004, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.

Uzupehiajaca

Glinka T., Szymaniec S., Eksploatacja i diagnostyka maszyn elektrycznych i transformatoréw. Warszawa 2019

Hebda M., Procesy tarcia, smarowania i zuzywania maszyn, Warszawa 2007

Woropay M, Podstawy racjonalnej eksplolatacji maszyn, Bydgoszcz 1996




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z2O07| 1 9 |zO7] 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE
Grafika inzynierska
CEL PRZEDMIOTU

Przekazanie wiedzy dotyczacej zasad projektowanie ppodstawowych elementow maszyn i urzadzen
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedz¢ dotyczacg mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wtasciwego cyklu zycia urzadzen i

| systemow technicznych =
WL1 Uzupehia wiedze z zakresu budowy metali, wytrzymato$ci materialow oraz z zakresu grafiki -

inzynierskiej jako podstaw w projektowaniu i odtwarzaniu maszyn i urzadzen

W1.2 |Wie jak okresla si¢ zapotrzebowanie mocy w napedach maszyn i urzadzen
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
Poznaje zasady wymiarowania czesci, doboru odpowiedniego pasowania wspotpracujacych

w2 W21 czesci 1 doboru odchytek wymiarowych czgsci tolerowanych K Wi6
Poznaje podstawowe wzory wytrzymalosciowe, pozwalajgce okresli¢ charakterystyczne -
W2.2 |wymiary wykonywanych lub regenerowanych czg¢sci, gwarantujace ich niezawodng
funkcjonalno$¢
Ma podstawowg wiedze w zakresie technik CAD 1 grafiki inzynierskiej
Wil Zna zasady wykonywania rysunkow technicznych czgsci maszyn i urzadzen oraz ich
W3 " |wymiarowania, co stanowi podstawowy etap odtwarzania tych czgsci K W22
W3z Wie jak sporzadzi¢ rysunek odreczny prostszych czgsci, co znacznie skraca czas ich

odtworzenia




Umiejetnosci

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
Ul |umiejetno$é samoksztatcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych K U03
Ul.1 |Dysponuje umiejetnosciami do funkcjonowania w zawodzie, w zakresie "lifelong learning"
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U2 Potrafi korzysta¢ z literatury, dzigki temu opanowat umiej¢tnos¢ kreatywnego myslenia i K U18
U2.1 [rozwigzywania probleméw technicznych z zakresu projektowania i odtwarzania maszyn i
urzadzen
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Jest kompetentny w zakresie odpowiedzialnego postepowania i zespotowego rozwigzywania | K K01
" |probleméw technicznych
Rozumie konieczno$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej
K2 Jest kompetentny w ocenie znaczenia integracji systemu wytworczego i jako profesjonalista | K K05
K2.1 [potrafi funkcjonowaé w takim systemie zarowno na szczeblu wydziatu jak tez na szczeblu
catej firmy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |zasady doboru napgdow do projektowanych maszyn i urzadzen 3 1
2 |podstawowe rodzaje elementow maszyn. Waty, kota pasowe, kola zgbate, tozyska 4 3
3 [rodzaje przektadni i ich obliczenia. 4 3
4 technologie wykonywania elementéw maszynowych.Obliczenia wytrzymalosciowe 4 )
projektowanego elementu
laboratorium 15 9
1 |zasady doboru napgdow do projektowanych maszyn i urzadzen 3 1
2 |podstawowe rodzaje elementow maszyn. Waty, kota pasowe, kola zgbate, tozyska 4 3
3 [rodzaje przektadni i ich obliczenia. 4 3
4 technologie wykonywania elementéw maszynowych.Obliczenia wytrzymalo$ciowe 4 )
projektowanego elementu
projekt 15 9
1 |Wyk0nanie modelu 3D i wydruk obiektu 15 9
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W11 1|kolokwium
W1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W09
W1.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach
W2.1 1|kolokwium
W2 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K W16
W2.2 1|kolokwium 2|projekt
W31 1|kolokwium
W3 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W22
W3.2 1|kolokwium 2|projekt
WiedzalLaboratorium
WL1 1|kolokwium
W1 2|projekt 3|praca semestralna | 4|aktywnoéé na zajeciach | K W09
W1.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
W21 1|kolokwium
w2 2|projekt 3|praca semestralna 4|aktywnos$¢ na zajeciach | K W16
W2.2 1|kolokwium 2|projekt 3|praca semestralna




Wil 1|kolokwium
W3 2|projekt 3|praca semestralna 4|aktywno$¢ na zajeciach | K W22
W3.2 1|kolokwium 2|projekt 3|praca semestralna
WiedzalProjekt
Wi Wi1.1 1 prOJ:ekt 2|aktywnos$¢ na zaj:e;c%ach K W09
W1.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W2 W2.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K W16
W2.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
W3 W3.1 1 prOJ:ekt 2|aktywno$¢ na zaj:e;ciach K W22
W3.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt | 3|praca semestralna K U18
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U03
U2 U2.1 1|projekt 2|praca semestralna | 3|aktywnoéc' na zajeciach | K _Ul18
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U03
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K_KO05
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1|praca semestralna | 2|obserwacja studenta | K_Ko01
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_KO05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 30 48
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

L. Kurmaz. Podstawy konstruowania weztow i czesci maszyn , Kielce : Politechnika Swietokrzyska , 2011

T. Dobrzanski Rysunek techniczny maszynowy, Warszawa: Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, 2004

Uzupelniajaca

Strony WWW firm i zaktadow zwigzanych z realizowana tematyka (podawane w trakcie wyktadow)

M. Feld, Podstawy projektowania procesow technologicznych typowych czgsci maszyn, Warszawa : Wydaw. Naukowo-
Techniczne, 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z06| 2 9 |Z206] 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 | Z06| 2 9 [ZO6] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150

ECTS 6 ECTS 6

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.
CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: systemy zarzgdzania produkcjg. Szczegdlny nacisk ktadzie si¢
na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych systemowe zarzadzanie produkcja. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa
umiejetnoscei skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzgdzi i metod wykorzystywanych w zarzadzaniu
produkcja. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ zarzadzania produkcja.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W1.1 |Dysponuje wiedza obejmujaca podstawowe systemy zarzadzania firmami
Dysponuje wiedza na temat podstawowych aspektow zarzadzania na szczeblu wydzialowym,
W1 W1.2 |wynikajacych ze sposobu zarzadzania realizowanego przez najwyzsze kierownictwo K W16

Zna zasady lean management - podstawowej, uznanej i sprawdzonej w $wiecie koncepcji

zarzadzania produkcjg 1 ustugami

Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki

W2 W1 Zna rozne inne metody zarzadzania produkcja, sprawdzajace si¢ w specyficznych K W17
" |czynnosciach i warunkach funkcjonowania firm

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych

pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

Ma wiedze z zakresu problematyki pozatechnicznej umozliwiajaca mu bezkonfliktowa

wspotprace w zespole

W1.3

w3 K_WI8

W3.1




W4

Ma podstawowa wiedze¢ w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej

Posiada wiedz¢ wykraczajaca poza obszar techniczny i obejmujgcg aspekty organizacyjne i

Wil zarzadcze w tym obszar zarzadzania zasobami ludzkimi

K_W20

Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formutowaé opinie

Potrafi oceni¢ warto$¢ i dobra¢ zrdodla literaturowe z zakresu lean management oraz lean

Ul.1 . . .
manufacturing poszerzajace jego wiedze¢

K_U01

U2

Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych

Umie komunikowac si¢ ze spolecznoscia w sposob jasny i zrozumialy przez co dysponuje

U2.1 . . , .
umiej¢tnosciami wspolpracy zespotowe;j

K_U02

U3

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedz¢ z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
umiej¢tnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

Potrafi poszerza¢ swoje kompetencje zawodowe i1 organizacyjne stosowane w obszarze

U3.1 . . L . .
mechaniki, $cisle zwigzane z zagadnieniami automatyki i robotyki

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Zna i potrafi zaprojektowac i wdrozy¢ system "kanban" do sterowania procesami

Udl produkcyjnymi.

K_U18

US

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

Us.1 |P0traﬁ prawidtowo zarzadzac i ocenia¢ ryzyko zwigzane z procesami wytworczymi

K_U20

Ueé

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzg¢dzia

Potrafi zastosowac typowe narzedzia inzynierskie koncepcji Lean jak: SMED, 5S, kanban,

S OEE, TPM, Six Sigma itp

K_U21

u7

Potrafi zredagowac, przeanalizowac i zaprezentowaé wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektoOw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

Potrafi analizowac¢ informacje gromadzone w trakcie produkcji, opracowac je i prezentowaé

U7l w zespole w celu dyskusji i poszukiwania optymalnych rozwigzan.

K_U22

Kompetencje

K1

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

Potrafi wspolpracowaé samodzielnie i w zespole oraz ma $wiadomo$¢ zasad 1 wymagan

Ki1.1 obowigzujacych w efektywnej pracy zespotow "burzy mozgow".

K_Ko01

K2

Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

K2.1 |P0stepuje zgodnie z cyklem Deminga PDCA, oznaczajacym cigglte doskonale procesow

K_K02

K3

Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajgc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Potrafi oceni¢ znaczenie i waznos$¢ informacji technicznych publikowanych w portalach
K3.1 |internetowych oraz w innych mediach, co pozwala mu aktualizowaé swoja wiedze techniczna

K_K03

K4

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

K4.1 |Umie rozwijac i wzbogaca¢ zdobytg wiedze tak, by mysle¢ tworczo i by¢ przedsigbiorczym

K_KO05




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1
2 |Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 1
4 |Zarzadzanie produkcja z wykorzystaniem systemow informatycznych. 2 1
Koncepcja zarzgdzania zwana Technologig Optymalnej Produkcji - Optimized Production
5 2 1
Technology (OPT)
6 [Koncepcja zarzadzania firma i produkcjg - lean management i lean manufacturing 3 2
7 Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, 3 )
Kanban, JIT.
laboratorium 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1
2 |Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 1
4 |Zarzadzanie produkcjg z wykorzystaniem systemow informatycznych. 2 1
Koncepcja zarzadzania zwana Technologiag Optymalnej Produkcji - Optimized Production
5 2 1
Technology (OPT)
6 [Koncepcja zarzadzania firma i produkcjg - lean management i lean manufacturing 3 2
7 Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, 3 )
Kanban, JIT.
projekt 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z systemami zarzadzania produkcja. 1 1
2 |Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [System produkcyjny, jego struktura i otoczenie. 2 1
4 |Zarzadzanie produkcja z wykorzystaniem systemow informatycznych. 2 1
Koncepcja zarzgdzania zwana Technologig Optymalnej Produkcji - Optimized Production
5 2 1
Technology (OPT)
6 [Koncepcja zarzadzania firma i produkcja - lean management i lean manufacturing 3 2
7 Lean manufacturing w zarzadzania wybranymi elementami systemu produkcyjnego: TPM, SMED, 3 )
Kanban, JIT.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W11 1 kol9kwium _ _
Wi 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt -
W1.3 1|kolokwium 2|projekt
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt aktywno$¢ na zajgciach | K. W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W20
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U18
US Us.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U20
U6 vé.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K _U21
u7 U7.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U22
Kompetencje|Wyklad
K1 Kl1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K03




K4 K4.1 | llpraca semestralna | 2|0bserwacja studenta | K_KO05
WiedzalLaboratorium
Wil | {rolokwium —— .
Wi 2|proj ekt' 3 aktwnosc na zaj¢ciach 4 obserwa(fjla stude'nte.l K W16
Wi1.2 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach -
W1.3 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W20
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U18
Us US.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K _U20
Ueé Ué6.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U21
U7 U7.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K U22
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K03
K4 K4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K05
Wiedza|Projekt
WL1 1 kol(.)kwium _ _
w1 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajgciach K W16
W1.2 1|kolokwium 2|projekt -
W1.3 1|kolokwium 2|projekt
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W17
W3 W3.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
W4 W4.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W20
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Us Us.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U20
Ué vé.1 1|kolokwium 2|projekt 3[aktywnos$¢ na zajeciach | K_U21
U7 U7.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U22
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_KO03
K4 K4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_KO05
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6




LITERATURA

Podstawowa

Pajak, Edward; Zarzadzanie produkcjg : produkt, technologia, organizacja; 2021

Szatkowski, Kazimierz; Zarzadzanie innowacjami i transferem technologii, 2016

Mastyk-Musiat, Ewa Krajewska-Binczyk, Elzbieta Rakowska, Anna; Zarzadzanie dla inzynieréw, 2012

AW |

Kulinska, Ewa Bustawski, Adam; Zarzadzanie procesem produkcji, 2019

Uzupelniajaca

—_

Andrzej Blikle . Doktryna jakosci. Rzecz o skutecznym zarzadzaniu. http://www.moznainaczej.com.pl/

\9)

Kozminski A., Piotrowski W. red. nauk.; Chrostowski A [et al.] Zarzadzanie : teoria i praktyka. Warszawa 2000

Czerska J., Doskonalenie strumienia wartosci. 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z06| 2 9 |Z206] 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 1206] 1 9 [ZO6] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

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

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: procesy TPM w przedsigbiorstwie. Szczegolny nacisk ktadzie
si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnos$ci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W trakcie
trwania zaje¢ student nabywa umieje¢tnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w
procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z zakresu TPM w przedsigbiorstwie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS EFEKT
Wiedza
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
WL1 Dysponuje wiedza obejmujaca tzw. "narz¢dzia" inzynierskie przydatne do zastosowania w
W1 obszarze utrzymania ruchu ze wzgledu na awarie zespotéw mechaniki czy elektroniki K W16
W12 Identyfikuje cechy systemu charakterystyczne dla sprawnego funkcjonowania dziatu
utrzymania ruchu
Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki
w2 W21 Ma wiedzg w obszarze znaczenia, wdrazania i funkcjonowania systemu TPM (Total K W17
" |Productive Maintenance) w firmie.
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
W3 W3l Potrafi rozpozna¢ czynniki sprzyjajace prawidlowemu i sprawnemu funkcjonowaniu dziatu K W18
" |utrzymania ruchu
W3.2 |Zna zasady tolerowania wymiaréw i okreslania wielkos$ci tolerancji wymiarowej




W4

Ma podstawowa wiedze¢ w zakresie zarzadzania, w tym zarzadzania jakoscig, i prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej

Rozumie znaczenie integracji systemu wytworczego i roli jakg w tym systemie odgrywa

W4.1 o . . L . .
nowoczesnie zorganizowany i funkcjonujacy dziat utrzymania ruchu

W4.2 |Potrafi zarzadza¢ naprawami, ktore wchodzg z zakres kompetencji zespotu, ktérym zarzadza

K_W20

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowaé opinie

Potrafi dokona¢ oceny znaczenia i waznos$ci informacji technicznych, dostepnych w bazach

s danych lub publikowanych w portalach internetowych.

K_U01

U2

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

K_U02

U3

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

Potrafi logicznie mys$le¢ i dokonaé oceny znaczenia i waznos$ci informacji technicznych,

kS dostepnych w bazach danych lub publikowanych w portalach internetowych.

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Umie gromadzi¢, porzagdkowac i opracowywac statystycznie zdobywane informacje, co

U4.1 i . L ) . .
stanowi podstawe¢ rozwigzania wielu probleméw oraz wzbogacania wlasnej wiedzy

K_UI8

UsS

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

Ma wiedze i umiejetnosci w obszarze zachowania standardow bezpieczenstwa pracy i zasad
US.1 [zarzadzania zasobami ludzkimi, z uwzglgdnieniem hierarchii potrzeb cztowieka wedtug
koncepcji Maslowa

Zna i potrafi okresla¢ stopien zagrozenia na poszczegdlnych stanowiskach wytworczych,

US.2 . .
stosujac obowigzujace zasady oceny ryzyka.

K_U20

Ué

Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
narzedzia

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ typowych metod i narzg¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych

ve.1 zadan inzynierskich, typowych dla mechaniki, automatyki oraz robotyki.

K_U21

U7

Potrafi zredagowac¢, przeanalizowac i zaprezentowa¢ wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacjg zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
uwzglednieniem aspektéw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy

Potrafi redagowac, analizowac¢ i prezentowa¢ wymagania zwigzane z rozwigzywaniem i

i realizacjg zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki oraz mechaniki.

K_U22

Kompetencje

K1

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

Jest kompetentny do organizowania prac zespolowych oraz do aktywnego udziatu w takich

Ki1.1 pracach

K_KO01

K2

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

K2.1 |Dysponuje kompetencjami do funkcjonowania w zakresie "lifelong learning"

K_K02

K3

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Jest kompetentny w zakresie oceny znaczenia i waznosci informacji zawodowych

K3.1 publikowanych na portalach internetowych

K_KO03

K4

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z
zasadami etyki inzynierskiej

K_KO05




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z koncepcjg TPM (Total Productive Maintenance) w 1 1
przedsigbiorstwie.
2 [Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 2 1
3 [Metody rozwigzywania problemoéw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 2 1
4 Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja ) |
konstrukcji maszyn. Projektowanie nowych inwestycji.
5 Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, ) 1
NOB.
6 |Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 3
7 Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utfzyrnanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie ) |
konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
Laboratorium 15 9
1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z procesami TPM (Total Productive Maintenance) w 1 0
przedsigbiorstwie.
2 [Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 1 1
3 [Metody rozwigzywania problemoéw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 1 1
4 Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja ) |
konstrukcji maszyn. Projektowanie nowych inwestycji.
5 Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, 4 5
NOB.
6 |Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 3
7 Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utfzyrnanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie ) |
konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
Projekt 15 9
1 Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z procesami TPM (Total Productive Maintenance) w 1 0
przedsigbiorstwie.
2 [Dokumentacja i normy zwigzane z TPM. Standardowe procedury operacyjne (SOP). 1 1
3 [Metody rozwigzywania problemoéw w DUR (Dziale Utrzymania Ruchu). 1 1
4 Likwidacja awarii. Inspekcja / przeglady. Konserwacje. Prognozowanie UR. Modyfikacja ) |
konstrukcji maszyn. Projektowanie nowych inwestycji.
5 Metody i narzedzia usprawniania proceséw jakosci. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, 4 5
NOB.
6 |Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. 4 3
7 Filary TPM. System 5S. Autonomiczne Utfzyrnanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie ) |
konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i Srodowisko.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
Wi1.1 1|praca semestralna | 2|obserwacja studenta
W1 W12 1 [kolokwium K W16
) 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W17
W3l 1|kolokwium
W3 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W18
W3.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
Wa.1 1|kolokwium
W4 2|aktywnos$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K W20
W4.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 | 1|kolokwium | 2|aktywnos',c' na zaj¢ciach | 3|obserwacja studenta K U01
1. |kolokwium
U2 2. |aktywnos¢ na zajeciach K U02




3. |obserwacja studenta

U3 U3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Us US.1 1|praca semestralna 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K U20
US.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Ué vé.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
U7 U7.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|obserwacja studenta K_U22
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1 prOJ:ekt 2|obserwacja stude.nta'l K U20
Ul.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt | 3|aktywnoéc’ na zajeciach | K _U22
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K03
1. |praca semestralna
K4 2. |aktywno$¢ na zajg¢ciach K_KO05
3. |obserwacja studenta
KompetencjelProjekt
K1 Kl1.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K03
1. |kolokwium
K4 |2 fproekt K_K05
3. |aktywno$¢ na zaje¢ciach -
4. |obserwacja studenta
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1|praca semestralna 2 obserwaCJ:a studenta K W16
W1.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta -
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna | 3|aktywnoéc’ na zajeciach | K W17
w3 W3.1 1|praca semestralna 2 obserwaCJ:a studenta K Wis
W3.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta -
W4 W4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja stude.nta.l K W20
W4.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul Ul.l | 1|praca semestralna | 2|aktywno¢ na zajeciach K _U01
U2 1. |praca semestralna K U02
2. |obserwacja studenta -
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U03
U4 U4.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U18
Us Us.1 1|praca semestralna 2 obserwaCJ:a studenta K U20
Us.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta -

U6 vé.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K U21
U7 U7.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K U22
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K K03

1. |praca semestralna
K4 2. |aktywno$¢ na zajgciach K_KO05

3. |obserwacja studenta




Wiedzal Projekt

Wi1.1 1|praca semestralna | 2|0bserwacja studenta
W1 1|kolokwium K W16
Wi1.2 - v — ,
2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach 4|obserwacja studenta
W2 W2.1 1|kolokwium 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W17
W3l 1|kolokwium
W3 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | 4|0bserwacja studenta K W18
W3.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
Wil 1|kolokwium
W4 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | 4|0bserwacja studenta K W20
W4.2 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 | 1 |kolokwium | 2|proj ekt | 3|aktywnos’é na zajeciach | K U01
1. |kolokwium
U2 2. |projekt _ __ K U02
3. |aktywno$¢ na zaje¢ciach -
4. |obserwacja studenta
U3 U3.1 1|kolokwium 2|projekt | 3|aktywnos’é na zaj¢ciach | K U03
U4 U4.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U18
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Szatkowski K., 2014,Nowoczesne zarzadzanie produkcja : ujecie procesowe.

Nowakowski K. R. , 2011, Kaizen a reengineering : studium poréwnawcze.

Cwiklicki M., Obora H., 2009, Metody TQM w zarzadzaniu firma: praktyczne przyklady zastosowan.

Zimon D., 2012, System zarzgdzania jakos$cig wedtug normy ISO 9001 jako szansa przejScia organizacji na wyzszy
poziom zarzadzania jakoScig, ,,Organizacja i Kierowanie”

Uzupehiajaca

Kowalczewski W., 2006, Instrumenty zarzadzania wspotczesnym przedsigbiorstwem.

Pajak E., 2007, Zarzadzanie produkcja.

Kosieradzka A., Lis S., 2000, Produktywnos¢. Metody analizy oceny i tworzenia programow poprawy.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

praktyczny

Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| | | | | [ lisfzos] 2| [ | | | | [ [ [zo6] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Umiejetnos¢ tworzenia dokumentacji technicznej, umiejetno$¢ poszukiwania i przetwarzania informacji

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztatcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresow techniki.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Analizuje temat projektu

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i

elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W2.1 |Oblicza parametry i wielkos$ci konieczne do projektu

W3

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
przedstawiania

K W14

W3.1 |P0traﬁ umiejscowié projekt w obszarze automatyki

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W4

W4.1 |Dok0nuje syntezy elementow projektu

K_WI16

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

W5

W5.1 |Proj ekt odpowiada wspotczesnemu stanowi wiedzy

K W17




Umiejetnosci

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
L wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie R
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje
Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzagdzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje sie komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnosc,
U3  |(2) sterowalnos$¢, (3) obserwowalnosc¢ K U11
U3.1 |D0k0nuje analizy pracy ukladu dynamicznego
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U4 |specjalno$cia K U18
U4.1 |Syntezuj e wiadomosci w obszarze projektu
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
e narzg¢dzia LS 10
Us.1 |Wybiera wlasciwe metody i narzedzia
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |Sprawnie prezentuje wyniki pracy
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K4 |realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania K K06
K4.1 |Akceptuje 1 stosuje priorytety grupy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 |Omodwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2 1
2 |Analiza przpadku usterki urzadzenia 3 1
3 [Okreslenie metod i narzedzi do przeprowadzenia naprawy /remontu 3 2
4 |sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 3 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1 [projekt K Wo1
W2 W2.1 1|projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
W4 W4.1 1|projekt K W16
W5 W5.1 1|projekt K W17
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1 [projekt K U01
U2 U2.1 1|projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K U11
U4 U4.1 1|projekt K U18
Us US.1 1{projekt K U21




Kompetencje|Projekt

K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
K4 K4.1 1 [projekt K K06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne

Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9

Praca wtasna studenta 35 41

Suma 50 50

ECTS 2 2

LITERATURA
Podstawowa

L. Kurmaz . Podstawy konstruowania weztow i czeéci maszyn .Kielce : Politechnika Swietokrzyska , 2011

T. Dobrzanski .Rysunek techniczny maszynowy .Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-Techniczne , 2009




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T T T T [ T [ Iofledlal T [ 1 T [ T T [ [o]wiz
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza i umiejetnosci z zakresu wezesniej przeprowadzonych przedmiotow, w tym w szczegdlnosci z zakresu projektowania
uktadow regulacji i sterowania

CEL PRZEDMIOTU
Wyksztalcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresoéw techniki.
Nabycie umiejetno$éi 1 do§wiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakaldach
przemystowych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
W1 |wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwoddw elektrycznych i elektronicznych, (4) K W01
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta -
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

Wi1.1 |Analizuje temat projektu
Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
W2 |elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w K W07
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

W2.1 |Oblicza parametry i wielko$ci konieczne do projektu
Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich

W3 e K W14
przedstawiania =
W3.1 |P0traﬁ umiejscowié projekt w obszarze automatyki
W4 Posiada spec;j alisty.czna, wiedzg w zak’resie Wybranej specjalnosci K W16
W4.1 |Dok0nuje syntezy elementow projektu -
W5 Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendow rozwoju automatyki i robotyki K W17

W5.1 |Proj ekt odpowiada wspotczesnemu stanowi wiedzy




Umiejetnosci

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
L wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie R
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje
Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzagdzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje sie komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnosc,
U3  |(2) sterowalnos$¢, (3) obserwowalnosc¢ K U11
U3.1 |D0k0nuje analizy pracy ukladu dynamicznego
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U4 |specjalno$cia K U18
U4.1 |Syntezuj e wiadomosci w obszarze projektu
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
e narzg¢dzia LS 10
Us.1 |Wybiera wlasciwe metody i narzedzia
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |Sprawnie prezentuje wyniki pracy
Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K4 |realizacji okre$lonego przez siebie lub innych zadania K K06
K4.1 |Akceptuje 1 stosuje priorytety grupy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 |Omodwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2 1
2 |wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 3 1
3 [omoéwienie postepdw prac- konsultacja probleméw 3 2
4 |sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 3 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1 [projekt K Wo1
W2 W2.1 1|projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
W4 W4.1 1|projekt K W16
W5 W5.1 1|projekt K W17
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1 [projekt K U01
U2 U2.1 1|projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K U11
U4 U4.1 1|projekt K U18
Us US.1 1{projekt K U21




Kompetencje|Projekt

K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
K4 K4.1 1 [projekt K K06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne

Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9

Praca wilasna studenta 35 41

Suma 50 50

ECTS 2 2

LITERATURA
Podstawowa

Witczak M., Sterowanie 1 wizualizacja systemow, PWSZ w Gtogowie, Gtogow, 2011

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 1 9 E7 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 Z07] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: zarzadzanie niezawodnoscig systemow technicznych.
Szczegolny nacisk ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujacych zarzadzanie niezawodnoscia systemow
technicznych w przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania
klasycznych i nowych narzedzi wykorzystywanych w procesie zarzgdzania niezawodnoscig systemow technicznych do
samodzielnego projektowania elementow systemow zarzadzania. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z zakresu
zarzadzania niezawodnos$cia systemow technicznych. Przedstawione sa podstawowe przemystowe rodzaje komputerowych
systemOw wspomagajacych zarzadzanie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

OPIS
Wiedza

Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wplyw tych czynnikéw na mozliwosc
utrzymania systemow i obiektéw typowych dla studiowanego kierunku studiéw

KOD | | EFEKT

w1 K_WO08

Ma wiedze dotyczacg zagadnien zwigzanych z zarzadzania niezawodnoscig systemow

W1 technicznych.

Ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

w2 K_W09

Ma wiedze o narzgdziach umozliwiajgcych rozwigzywanie problemow jakie wystepuja w

W21 Do .- ; . . LT
zarzadzaniu niezawodnos$cig systemow technicznych wystepujacych w organizacji.




W3

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
przedstawiania

Zna wspoélczesne metody oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach realizacji

Mo zadania produkcyjnego.

K W14

w4

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

W4.1 |Ma wiedzg¢ o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

K_WI16

W5

Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki

Zna wspolczesne metody zarzadzania niezawodno$cig systemow technicznych. Student ma
W5.1 |wiedzg z zakresu metod oceny niezawodnos$ci w procesach zarzadzania niezawodno$cia
systemow technicznych.

K W17

W6

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

Zna podstawowe zagadnienia z zakresu optymalizacji procesow eksploatacji oraz rozumie i

Wé.1 . . , s
zna zasady z zakresu analizy bezpieczenstwa i jakoS$ci.

K_WI18

UmiejetnoSci

U1l

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi
Ul.1 [aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu
maszyn ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na srodowisko naturalne.

K_U01

U2

Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych

U2.1 |Student posiada swiadomos¢ ciaglego podnoszenia kompetencji.

K_U02

U3

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

Student potrafi mysle¢ (interioryzowac) w zakresie tworczej dziatalnos$ci w obszarze

U3.1 . . . .
zarzadzania niezawodnoscig systemow technicznych.

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych

U4.1 |Student posiada §wiadomos¢ ciaglego doksztatcania sie.

K_U05

US

Potrafi rozwigzywac podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacja robotow przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatorow przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykoéw i sposobdw programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umieje¢tnosci zawodowe dotyczace utrzymania

Us.1 . . . .
ruchu w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.

K_U13

Ué

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Ué6.1 |Potraﬁ wykorzysta¢ wiedz¢ o wymaganiach stawianych organizacja.

K_UI8

U7

Podczas projektowania nowoczesnych uktadow automatyki, potrafi dostrzegaé ich aspekty
pozatechniczne, w tym $rodowiskowe, ekonomiczne i prawne

U7.1 |P0traﬁ wykorzysta¢ wiedzg o standardach stawianych organizacja.

K_U19

U8

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

US8.1 |P0traﬁ wspotpracowac samodzielnie i w zespole w organizacji.

K_U20

U9

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzgdzia

U9.1 Ma swiadomo$¢ zmieniajgcych si¢ wymagan w aspekcie metod planowania i procesow

utrzymania ruchow.

K_U21




Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole

Jest §wiadomy odpowiedzialnosci zwigzanej z pracg zawodowa i skutkami dziatalno$ci

Kl K1.1 [inzynierskiej, w tym jej wptywu na metody planowania i procesy utrzymania ruchu oraz ich L LA
sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 Potrafi samodzielnie zdobywa¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace zarzadzania LI
" |niezawodnos$cig systemow technicznych oraz ich poszerzania.
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajgc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach,
L jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki LS IR
K3.1 Potrafi wspotpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma Swiadomo$¢ zmieniajacych si¢
) norm i wymagan w aspekcie zarzgdzania niezawodnoscig systemow technicznych.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
Pojecia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne
systemy zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacjg i 2 1
wiedzg. Technologie baz danych w zarzadzaniu.
Technika systeméw: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie
(klasyfikacja), analiza i projektowanie, optymalizacja rozwiazan, automatyzacja kompleksowa, rola 2 1
1 zadania informatyki.
Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania ) |
systemOw zarzadzania, zarzadzanie kompleksem operacji.
Narzedzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstlugi baz danych, arkusze
kalkulacyjne, edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy 4 3
przygotowania produkcji i zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system
Zintegrowane systemy zarzadzania SAP ERP - jako narzedzie do zarzadzania niezawodnos$cig ) |
systemOw w organizacjach.
Zarzadzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i 3 5
zarzadzanie produkcjg, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jakoscia.
laboratorium 15 9
Pojecia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne
systemy zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacjg i 2 1
wiedzg. Technologie baz danych w zarzadzaniu.
Technika systeméw: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie
(klasyfikacja), analiza i projektowanie, optymalizacja rozwiazan, automatyzacja kompleksowa, rola 2 1
1 zadania informatyki.
Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania ) |
systemOw zarzadzania, zarzadzanie kompleksem operacji.
Narzedzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstlugi baz danych, arkusze
kalkulacyjne, edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy 4 3
przygotowania produkcji i zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system
Zintegrowane systemy zarzadzania SAP ERP - jako narzedzie do zarzadzania niezawodnos$cig ) |
systemOw w organizacjach.
Zarzgdzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i 3 5
zarzadzanie produkcjg, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jakoscia.
projekt 15 9
Pojecia podstawowe: zarzadzanie a sterowanie, elementy techniki systemow, informatyczne
systemy zarzadzania, hierarchia systemow: systemy zarzadzania bazami danych, informacjg i 2 1

wiedzg. Technologie baz danych w zarzadzaniu.




Technika systemow: modele i modelowanie procesow, identyfikacja modeli, rozpoznawanie
(klasyfikacja), analiza i projektowanie, optymalizacja rozwigzan, automatyzacja kompleksowa, rola 1
i zadania informatyki.
Systemy zarzadzania: klasyfikacja i struktury systemow zarzadzania, elementy projektowania 1
systemow zarzadzania, zarzgdzanie kompleksem operacji.
Narzedzia w systemach wspomagania w zarzadzaniu (systemy obstugi baz danych, arkusze
kalkulacyjne, edytory tekstu); profesjonalne systemy wspomagajace zarzadzanie, systemy 3
przygotowania produkcji i zarzadzania produkcjg (harmonogramowanie procesow, system
Zintegrowane systemy zarzgdzania SAP ERP - jako narzedzie do zarzadzania niezawodno$cia |
systemOw w organizacjach.
Zarzadzanie zintegrowane. SAP ERP - przeglad, MM - zarzadzanie materiatami, PP - planowanie i
zarzadzanie produkcja, PS - zarzadzania projektami, QM - zarzadzanie jakoscia. 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W08
W2 W2.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W09
W3 W3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W14
W4 W4.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W16
W5 W5.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W17
W6 We.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_UO1
U2 U2.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U03
U4 U4.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_UO0S
US Us.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U13
U6 vé.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
u7 U7.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U19
U8 US8.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U20
U9 U9.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U21
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U18
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U19
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U20
US USs.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_KO03
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 Ws5.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 We.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18




Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1l Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U03
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U05
Us Us.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U6 vé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U7 U7.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U19
U8 US8.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
U9 U9.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K3 K3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _KO03
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 W5.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 Wé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U05
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
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Hamol A., 2013, Zarzadzanie jakoS$cig z przyktadami.
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PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E6 2 9 E6 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 1206] 1 9 [ZO6] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wlasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.
CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedzg w zakresie przedmiotu: gospodarka remontowa w przedsi¢biorstwie. Szczegdlny nacisk
ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w przedsigbiorstwie. W
trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych narzedzi
wykorzystywanych w procesie utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢¢ z zakresu gospodarki
remontowej w przedsiebiorstwie.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wplyw tych czynnikéw na mozliwosc
utrzymania systemow i obiektéw typowych dla studiowanego kierunku studiow

w1 K_WO08

Wi1.1 |Ma wiedz¢ dotyczacg zagadnien zwigzanych z gospodarka remontows przedsigbiorstwa.
Ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wtasciwego cyklu zycia urzadzen i
W2 |systemow technicznych K W09
Ma wiedze o narzedziach umozliwiajagcych rozwigzywanie probleméw jakie wystepuja w
gospodarce remontowe;j jakie wystgpujacych w organizacji.

Ww2.1

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
W3 [przedstawiania K W14
Zna wspoélczesne metody oceny utrzymania sprawnosci maszyn w procesach realizacji
zadania produkcyjnego.

W3.1




W4

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W4.1 |Ma wiedzg o standardach i wymaganiach stawianych organizacja.

K_WI16

W5

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

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych i prawnych

Ws.1 uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

K W17

W6

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia innych pozatechnicznych uwarunkowan

Wé.1 dziatalno$ci inzynierskiej

K_WI18

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi

s aspektami.

K_U01

U2

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa i skutkami dziatalnosci

u2a1 ..
inzynierskiej.

K_U02

U3

W rozwigzywaniu zadan wykorzystuje wiedze z zakresu techniki i zagadnien pozatechnicznych, ma
umiejetnos¢ samoksztalcenia si¢, m.in. w celu podnoszenia kompetencji zawodowych

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa w tym jej wpltywu na

U3.1 . . . . . ,
utrzymanie ruchu maszyn ich sprawnosci i bezpieczenstwa.

K_U03

U4

Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowg oraz wptywu na §rodowisko

U4.1
naturalne.

K_U05

UsS

Potrafi rozwigzywaé podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacjg robotéw przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatoréw przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykow i1 sposobow programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace utrzymania

USs.1 o . . .
ruchu w przedsi¢biorstwie oraz ich poszerzania.

K_U13

Ueé

Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

Ue6.1 |P0traﬁ wykorzysta¢ wiedzg o wymaganiach stawianych organizacja.

K_U18

u7

Podczas projektowania nowoczesnych uktadow automatyki, potrafi dostrzega¢ ich aspekty
pozatechniczne, w tym §rodowiskowe, ekonomiczne i prawne

U7.1 |Potraﬁ wykorzysta¢ wiedzg o standardach stawianych organizacja.

K_U19

U8

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle

U8.1 |Potraﬁ wspotpracowac samodzielnie i w zespole w organizacji.

K_U20

U9

Potrafi ocenié¢ przydatnosé rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i stosowac wlasciwe metody i
narzedzia

Ma $§wiadomos$¢ zmieniajacych si¢ wymagan w aspekcie metod planowania i procesow

U9.1 . .
utrzymania ruchow.

K_U21

Kompetencje

K1

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

Jest §wiadomy odpowiedzialnosci zwigzanej z pracg zawodows i skutkami dziatalno$ci
K1.1 |[inzynierskiej, w tym jej wplywu na metody planowania i procesy utrzymania ruchu oraz ich

sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wptywu na srodowisko naturalne.

K_KO01




Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace metod SRR
planowania i procesow utrzymania ruchu oraz ich poszerzania.
Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
= jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki i T
K3.1 Potrafi wspotpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma swiadomo$¢ zmieniajacych si¢
" |norm i wymagan w aspekcie metod planowania i procesow utrzymania ruchu.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1
) Klasyfikacja srodkoéw trwatych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i 3 )
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
3 [Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2
4 |Prace szczegolnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 1
5 Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmienno$¢ parametrow stanu ) |
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
6 Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki ) |
eksploatacyjne. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne
7 |Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i 3 1
Srodowisko.
laboratorium 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1
5 Klasyfikacja srodkow trwalych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i ) |
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
3 [Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2
4 |Prace szczego6lnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 1
5 Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmienno$¢ parametrow stanu ) 1
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
6 Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki 4 )
cksploatacyjne. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne
7 |Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jako$ci. BHP i 2 1
Srodowisko.
projekt 15 9
1 |Wprowadzenie do zagadnien zwigzanych z gospodarka remontowa w przedsigbiorstwie. 1 1
) Klasyfikacja srodkoéw trwatych. Zuzycie i wykorzystanie srodkow trwatych, metody amortyzacji i ) |
zastosowanie. Uruchamianie nowych maszyn i urzadzen.
3 [Dokumentacja maszyn i urzadzen. Diagnostyka maszyn. 2 2
4 |Prace szczegolnie niebezpieczne i ocena ryzyka zawodowego. 2 1
5 Pojecie eksploatacji technicznej. Proces eksploatacji. Stan techniczny zmienno$¢ parametrow stanu ) |
technicznego. Struktury organizacyjne stuzb eksploatacyjnych.
6 Uszkodzenia, definicje, klasyfikacje, naprawialno$¢ obiektow technicznych. Wskazniki 4 )
eksploatacyjne. Wskazniki OEE, OPE, MTBF, MTTR, MTTF, NOB.
Etapy i kroki wdrozenia TPM w przedsigbiorstwie. Filary TPM. System 5S. Autonomiczne
7 |Utrzymanie Ruchu. Doskonalenie. Planowanie konserwacji. Zapewnienie Jakosci. BHP i 2 1

Srodowisko.




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W08
W2 W2.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W09
W3 W3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W14
W4 W4.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W16
W5 W5.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K W17
W6 We.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W18
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_UO1
U2 U2.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U03
U4 U4.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U0S
US USs.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U13
U6 vé.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U18
u7 U7.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U19
U8 US8.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K _U20
U9 U9.1 1|egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_U21
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U05
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U4 U4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U19
US Us.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U20
Ué vé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K K01
K2 K2.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K02
K3 K3.1 1|egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K_KO03
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko1
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 W5.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 Wé.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U3 U3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U03
U4 U4.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U05
Us Us.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U6 veé.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U7 U7.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U19
U8 US8.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U20
U9 U9.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21




KompetencjelLaboratorium

K1 K1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko01
K2 K2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _KO03
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W08
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W4 W4.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W16
W5 W5.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W17
W6 Wé.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 80 98
Suma 125 125
ECTS 5 5
LITERATURA
Podstawowa

Legutko S., 2007, Eksploatacja maszyn.

Gorecki A., Grzegorski Z., 1992, Montaz, naprawa i eksploatacja maszyn i urzgdzen przemystowych.

Legutko S., 2004, Podstawy eksploatacji maszyn i urzadzen.

Uzupehiajaca

Glinka T., Szymaniec S., Eksploatacja i diagnostyka maszyn elektrycznych i transformatoréw. Warszawa 2019

Hebda M., Procesy tarcia, smarowania i zuzywania maszyn, Warszawa 2007

Woropay M, Podstawy racjonalnej eksplolatacji maszyn, Bydgoszcz 1996




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnos¢| Automatyzacja i utrzymanie ruchu
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
15 | ZO5] 2 9 [ZO5] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza z zakresu podstawowej budowy maszyn technologicznych i linii produkcyjnych stosowanych w przemysle.
Podstawowa wiedza i umiejetnosci zwigzane z obstugg komputera oraz programu MS Excel.

CEL PRZEDMIOTU

Wykazanie si¢ przez studenta wiedza w zakresie przedmiotu: metody planowania i proces utrzymania ruchu. Szczegolny
nacisk ktadzie si¢ na zaprezentowanie rozwigzan gwarantujgcych utrzymanie sprawnosci dziatania maszyn w
przedsigbiorstwie. W trakcie trwania zaje¢ student nabywa umiejetnosci skutecznego wykorzystania klasycznych i nowych
narzgdzi wykorzystywanych w procesie planowania i utrzymania ruchu. Poznanie i zrozumienie podstawowych poje¢ z
zakresu metod planowania i procesow utrzymania ruchu. Student potrafi planowac¢ prace dziatu utrzymania ruchu w zakresie
ludzi, maszyn, czgséci 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 réznych czynnikéw na stan maszyn, wybrac strategic URM,
planowa¢ utrzymanie ruchu maszyn w przedsigbiorstwie. Student nabywa umiej¢tnosci pracy w grupie, odpowiedzialnosci za
wlasng pracg, ma swiadomo$¢ wptywu skutkow procesu produkcji na utrzymanie ruchu maszyn i pozatechniczne aspekty
dziatalnosci inzyniera.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma podstawowg wiedze¢ z matematyki stosowanej obejmujgcg modelowanie matematyczne, metody
numeryczne oraz metody symulacji uzywane do rozwigzywania problemow i zadan inzynierskich. Ma
| podstawowa wiedze z zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego = g

kierunku studiow

Ma wiedze dotyczaca zagadnien zwigzanych z metod planowania i procesOw utrzymania

Wi1.1 ruchu




magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wlaczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowa wiedze z

e zakresu wybranej specjalnosci i potrafi stosowac ja w obszarze studiowanego kierunku studiow

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

Ww2.1

metodach planowania i proceséw utrzymania ruchu wystgpujacych w organizacji.

Ma wiedze o narzedziach umozliwiajacych rozwigzywanie probleméw jakie wystepuja w

K_W03

Ma elementarng wiedzg w zakresie: (1) formutowania probleméw decyzyjnych, (2) technik

W3 |inteligentnych i wptywu tych czynnikow na cykl Zycia obiektow i zarzadzanie jakoscia

przeszukiwan prostych, heurystycznych i metaheurystycznych, (3) systemow ekspertowych i obliczen

W3.1

innych pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej

Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i

K_WIS

UmiejetnoSci

Potrafi pozyskiwac¢ 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 formutowac opinie

Ul.1 [aspektami i skutkami dziatalnosci inzynierskiej, w tym jej wptywu na utrzymanie ruchu
maszyn ich sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wplywu na $srodowisko naturalne.

Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa tacznie z pozatechnicznymi

K_U01

Potrafi przygotowa¢ dokumentacj¢ oraz prezentacje¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania

U2 inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki i narzedzi informacyjno-komunikacyjnych

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace metod

U2.1 . . e . . .
planowania i utrzymania ruchu w przedsigbiorstwie oraz ich poszerzania.

K_U02

Potrafi zastosowac elementarne techniki projektowania regulatoréw i dokona¢ oceny jakosci ich

funkcjonowania
U3

Ma $§wiadomos$¢ zmieniajacych si¢ wymagan w aspekcie metod planowania i procesow

U3.1 . .
utrzymania ruchow.

K _U12

Kompetencje

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

K1 Jest swiadomy odpowiedzialno$ci zwigzanej z pracg zawodowa i skutkami dziatalnosci

sprawnosci, bezpieczenstwa oraz wpltywu na srodowisko naturalne.

K1.1 [inzynierskiej, w tym jej wptywu na metody planowania i procesy utrzymania ruchu oraz ich

K_K02

wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych

e jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz

technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,

Potrafi samodzielnie zdobywac¢ wiedze oraz umiejetnosci zawodowe dotyczace metod

K2.1 . . . . .
planowania i procesow utrzymania ruchu oraz ich poszerzania.

K_KO03

K3 automatyka i robotyka

Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie

K3.1 Potrafi wspotpracowac samodzielnie i w zespole oraz ma swiadomo$¢ zmieniajacych si¢
" |norm i wymagan w aspekcie metod planowania i procesow utrzymania ruchu.

K_K04

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

wyklad 15

Podstawy zarzadzania produkcjg i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkcyjny i
proces wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego
organizacja. Typy i formy organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebi

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 produkcjg i ustugami przy pomocy nowoczesnych systemow - MRP [,
MRP II, MRPIII (ERP 1), ERP II,




Glowne planowanie produkcji - Harmonogramowanie produkcji - MPS (Master Production

Scheduling) 2
Instrumentarium planowania: zasady (praca zespotowa, Kaizen, Poke-Yoke, zero defektow, 8 zasad
zarzadzania jakoscig, 14 zasad Deminga), metody (FMEA, QFD, SPC, DOE - planowanie 2
eksperymentow, raport 8D, 5S), narzgdzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy,
Mapowanie proceséw - VS (Value Stream) 1
Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsi¢biorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsi¢biorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu 1
ruchu maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziata
Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywnos¢
strategii utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu 1
ruchu maszyn.

laboratorium 15
Podstawy zarzadzania produkcjg i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkcyjny i
proces wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego 1
organizacja. Typy i formy organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebi
Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja 1
strat - marnotrastwa.
Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu. )
Model podejscia procesowego.
Planowanie i sterowanie produkcjg i ustugami przy pomocy nowoczesnych systemow - MRP [, )
MRP II, MRPIII (ERP 1), ERP 11,
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 2
eksperymentow, raport 8D, 5S), narzgdzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy,
Mapowanie proceséw - VS (Value Stream) 3
Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsi¢biorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsi¢biorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu 1
ruchu maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziata
Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywnos¢
strategii utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu 1
ruchu maszyn.

projekt 15

Podstawy zarzadzania produkcjg i ustugami. System produkcyjny i ustugowy. Proces produkcyjny i
proces wytworczy oraz ich klasyfikacja. Struktura produkcyjna. Cykl produkcyjny i jego 2
organizacja. Typy i formy organizacji produkcji i ustug. Normatywy przebi
Cykl Deminga - PDCA. Kaizen: standaryzacja SDCA, organizacja stanowiska pracy 58S, likwidacja 1
strat - marnotrastwa.
Wskazniki OEE. Wskazniki dotyczace awaryjnosci. Kompleksowe prewencyjne utrzymanie ruchu. |
Model podejscia procesowego.
Planowanie i sterowanie produkcjg i ustugami przy pomocy nowoczesnych systemow - MRP [, 4
MRP II, 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 2
eksperymentow, raport 8D, 5S), narzgdzia (Six Sigma, 5 Why, Diagram Ishikawy,
Mapowanie proceséw - VS (Value Stream) 1
Planowanie utrzymania ruchu maszyn w przedsi¢biorstwie. Dyrektywa maszynowa. Planowanie i
organizowanie utrzymania ruchu w przedsi¢biorstwie. Komputerowe wspomaganie w utrzymaniu 1

ruchu maszyn. Struktura informacyjna systemu. Komputerowe wspomaganie dziata




Strategie utrzymania ruchu maszyn. Strategie eksploatacyjne. TPM. Outsourcing. Efektywnos¢

9 [strategii utrzymania ruchu maszyn. Koszty utrzymania ruchu maszyn. Diagnostyka w utrzymaniu 1 1
ruchu maszyn.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 W1.1 egzamin 2|projekt aktywno$¢ na zajgciach | K_W02
W2 W2.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W03
W3 W3.1 egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W15
UmiejetnoécilWyklad
U1 Ul.1 egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_UO1
U2 U2.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_U02
U3 U3.1 egzamin 2|projekt 3[aktywnos¢ na zajeciach | K _U12
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K02
K2 K2.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K_KO03
K3 K3.1 egzamin 2|projekt 3|aktywnos¢ na zajeciach | K K04
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W02
W2 W2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W3 W3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W15
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U02
U3 U3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U12
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K_K02
K2 K2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _KO03
K3 K3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko04
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W02
W2 W2.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W3 W3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W15
UmiejgtnoécilProjekt
U1 Ul.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K _U12
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K2 K2.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
K3 K3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K04
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wilasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
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Legutko S., 2009, Trendy rozwoju utrzymania ruchu urzadzen i maszyn. Niezawodno$¢ i eksploatacja.
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PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 |Z05| 3 9 |ZO5] 3
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 95 Praca wilasna studenta 107
Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE
Podstawowe wiadomosci z BHP. Podstawowe wiadomosci o urzadzeniach, aparatach i instalacjach elektrycznych

CEL PRZEDMIOTU
Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: znajomos$ci podstawowych poje¢ z elektrotechniki,
elektroenergetyki, rozumienia zasad funkcjonowania systemu elektroenergetycznego oraz rozumienia istoty zagrozenia
porazenia pradem elektrycznym, a takze podstawowych pojec i zasad ochrony przeciwporazeniowej i zasad postegpowania w
sytuacji zagrozenia porazeniem.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
OPIS
Wiedza
Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

KOD | | EFEKT

w1 K_WO01

Wi1.1 |Analizuje funkcjonowanie urzadzen elektrycznych pod katem bezpieczenstwa
Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

w2 K_W07

W2.1 |Przedstawia pracg urzadzen elektrycznych, prezentuje ich dziatanie

Ma podstawowa wiedze niezbgdng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalno$ci inzynierskiej
W3.1 |Wyk0nuje analiz¢ funkcjonowania urzadzen elektrycznych pod katem ekonimocznym

w3 K_WI18




Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

Ul.1 |Sprawnie poszukuje i analizuje informacj¢

K_U01

U2

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

U2.1 |Prezentuje zadania inzynierskie wykorzystujac techniki informacyjno - komunikacyjne

K_U02

U3

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzg¢dzia

U3.1 |Dobiera wlasciwie narzedzia i metody pracy do zadan

K_U21

Kompetencje

K1

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

K1.1 |Odp0wiedzialnie pracuje w zespole

K_Ko01

K2

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

K2.1 |Aktywnie doskonali si¢

K_K02

K3

Rozumie koniecznos$¢ przedsiebiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z

zasadami etyki inzynierskiej

K3.1 [Stosuje zasady etyki inzynierskiej

K_K05

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30

18

wyklad 15

Wiasciwosci energii elektrycznej (EE) i jej znaczenie dla gospodarki. Problemy wytwarzania EE:
klasyfikacja zrodet EE, klasyfikacja elektrowni, kierunki rozwoju elektroenergetyki, problemy 3
ekologiczne. System elektroenergetyczny (SEE): definicja, zadania,

Wybrane aspekty praktyczne przetwarzania EE na uzyteczne postacie energii, podstawowe rodzaje
odbioréw energii elektrycznej. Wybrane zastosowania pradu stalego i przemiennego. Podstawowe
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 organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Klasyfikacja napi¢¢ i urzadzen elektrycznych z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, typy
uktadéw sieci o napieciach do 1kV, oznaczenia przewodow i zaciskow.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupetniajaca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych d

laboratorium

15

Wilasciwosci energii elektrycznej (EE) 1 jej znaczenie dla gospodarki. Problemy wytwarzania EE:
klasyfikacja zrodet EE, klasyfikacja elektrowni, kierunki rozwoju elektroenergetyki, problemy
ckologiczne. System elektroenergetyczny (SEE): definicja, zadania,

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

Bezpieczenstwo uzytkowania EE. Normy i przepisy dotyczace zasad bezpieczenstwa uzytkowania
instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe okre§lenia. Dziatanie pradu
elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciala cztowieka

Klasyfikacja napi¢¢ i urzadzen elektrycznych z punktu widzenia bezpieczenstwa pracy, typy
uktadow sieci o napieciach do 1kV, oznaczenia przewodow i zaciskow.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupehiajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych d




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K Wo1
w2 w21 1|kolokwium K W07
W3 W3.1 1|kolokwium K W18
Umiejetnosci| Wyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U01
U2 U2.1 1|kolokwium K U002
U3 U3.1 1|kolokwium K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|projekt K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_KO05
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W01
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W18
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U02
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K05
OBCIAZENIE 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 5
LITERATURA
Podstawowa

Szkota Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

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

2 |Wiadystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupelniajaca

WNT, Warszawa 2008.

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

Naukowo-Techniczne , 2004

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
30 | ES 4 18 | ES 4
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 30 Wyklad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 105 Praca wtlasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE
CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Zna podstawowe metody obliczeniowe i metody badan maszyn elektrycznych.

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Zna wlasciwosci 1 podstawowe struktury obwodow magnetycznych oraz w przyblizony
sposob opisa¢ metody wzniecania pola magnetycznego i generowania sity elektromotorycznej
w przetwornikach elektromagnetycznych.

w21

W3

Ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

K_W09




Wil Zna budowe, zasade dziatania, charakterystyki i wlasciwosci ruchowe oraz regulacyjne, a
©  |takze podstawowe metody analizy transformatoréw
Umiejetnosci
Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych
U1 U1 Wykonuje obliczenia prostych obwodow magnetycznych, np. dtawikow i wyznaczaé straty K U05
mocy -
Ul.2 Potrafi, na podstawie przyswojonych formut, wykona¢ obliczenia i analiz¢ wybranego stanu
pracy transformatora
U2 Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle K U20
U2.1 |Stosuje ochrong przeciwporazeniowa podczas eksploatacji maszyn elektrycznych. -
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi w zespole podejmowaé decyzje w sprawie doboru uktadu pomiarowego i parametréw | K K01
*  |pracy transformatora
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
Wyklad 30 18
Wprowadzenie. Maszyna elektryczna jako przetwornik energii. Wytwarzanie pola magnetycznego.
Dziatanie indukcyjne i dynamiczne w polu magnetycznym. Obwody magnetyczne maszyn pradu
statego i przemiennego: zasady obliczania pradu magnesujacego i strat mocy czynnej w rdzeniu. 6 3
Rownania ogdlne i schemat zastepczy uzwojenia nawini¢tego na rdzeniu przy uwzglednieniu 6 3
rozproszenia strumienia magnetycznego. Rodzaje i klasyfikacja maszyn elektrycznych.
Transformatory. Zasady budowy, typy i klasyfikacja transformatorow. Réwnania ogolne 6 4
transformatora jednofazowego.
Stan jatowy i stan zwarcia transformatora: charakterystyki statyczne, prad stanu jalowego, napiecie
4 |zwarcia i prad zwarcia, bilans mocy czynnej i strat, wyznaczenie parametrow schematu 6 4
zastepczego.
Stan obcigzenia transformatora: wtasnosci ruchowe, charakterystyka zewngtrzna, zmienno$¢
napigcia, straty i sprawno$c¢. Praca rownolegla transformatorow: rownania ogoélne, warunki 6 4
poprawnej pracy rOwnolegte;j.
Laboratorium 15 9
Wprowadzenie. Maszyna elektryczna jako przetwornik energii. Wytwarzanie pola magnetycznego.
Dziatanie indukcyjne i dynamiczne w polu magnetycznym. Obwody magnetyczne maszyn pradu 2 1
stalego 1 przemiennego: zasady obliczania prgdu magnesujgcego i strat mocy ¢
Rownania ogdlne i schemat zastepczy uzwojenia nawini¢tego na rdzeniu przy uwzglednieniu ) )
rozproszenia strumienia magnetycznego. Rodzaje i klasyfikacja maszyn elektrycznych.
Transformatory. Zasady budowy, typy i klasyfikacja transformatorow. Réwnania ogolne 3 )
transformatora jednofazowego.
Stan jatowy i stan zwarcia transformatora: charakterystyki statyczne, prad stanu jalowego, napiecie
4 |zwarcia i prad zwarcia, bilans mocy czynnej i strat, wyznaczenie parametrow schematu 4 2
zastepczego.
Stan obcigzenia transformatora: wtasnosci ruchowe, charakterystyka zewngtrzna, zmienno$¢
napigcia, straty i sprawno$¢. Praca rownolegla transformatoréw: rownania ogdlne, warunki 4 2
poprawnej pracy rOwnolegte;j.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W01
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W07
W3 W3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W09




WiedzalLaboratorium

W1 Wi1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W01
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
UmiejetnoécilWyklad
ULL 1|egzamin
Ul 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajgciach K U05
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnoéé na zajeciach | K_U20
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|praca semestralna 2 aktywnos:(:: na zaj:(—;c%ach K U05
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U20
KompetencjelWyklad
K1 | KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K01
KompetencjelLaboratorium
K1 | K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wilasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6
LITERATURA
Podstawowa

1982.

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

Gozlinska, Elzbieta. Maszyny elektryczne Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, 2007.

Naukowe, 1983.

Tunia H., Kazmierkowski M.P., Podstawy automatyki napedu elektrycznego. Skrypt dla studentow wyzszych szkot
technicznych i wyzszych zawodowych studiow technicznych na kierunku Elektrotechnika, Warszawa: Wydaw.

Uzupehiajaca

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

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E6 2 9 E6
30 [ ZzO6| 3 18 | ZO6| 3
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

CEL PRZEDMIOTU

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

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wptyw tych czynnikéw na mozliwos¢
utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiow

K_W08

Wi1.1

Zna podstawowe metody obliczeniowe i metody badan maszyn elektrycznych pradu statego i
przemiennego

W2

Ma elementarng wiedz¢ dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wtasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

K_W09

Ww2.1

Ma podstawowa wiedze o budowie, zasadzie dziatania i zastosowaniu maszyn pradu statego i
przemiennego.

W3

Ma wiedzg w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napgdowe 1 sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

K W11

W3.1

Zna charakterystyki i wlasciwosci ruchowe oraz regulacyjne, a takze podstawowe metody
analizy maszyn pradu statego i przemiennego.

UmiejetnoSci

Potrafi wykorzystac i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych

U1l Ul.1

Potrafi wykona¢ obliczenia analityczne z wykorzystaniem uproszczonych schematow
zastepczych dla podstawowych stanéw pracy maszyn elektrycznych.

K_U05




Potrafi identyfikowac¢ parametry, wyjasnic¢ zasad¢ dziatania i wyznaczaé podstawowe

Ul.2 charakterystyki

Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

U2 U2l Potrafi zaplanowac¢ i przeprowadzi¢ podstawowe badania eksperymentalne maszyn
) elektrycznych z zachowaniem zasad bezpieczenstwa pracy

K_U20

Kompetencje

K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1.1 |P0traﬁ uczy¢ sie, wspotdziataé i pracowaé w grupie

K_KO01

Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w

K2 obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego

Ma swiadomos$¢ wptywu na §rodowisko maszyn elektrycznych dziatajacych w systemie

K2.1
energetycznym

K_K02

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z

zasadami etyki inzynierskiej
K3 Y y A

Potrafi mysle¢ i dziata¢ odpowiedzialnie i w sposob przedsi¢biorczy w obszarze zwigzanym z

K3.1 produkcja

K_KO05

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

Wyklad 15

Maszyny asynchroniczne. Budowa, typy i klasyfikacja, zasada dziatania i rodzaje pracy maszyny.
Roéwnania ogdlne 1 schemat zastepczy. Moment elektromagnetyczny i charakterystyka
mechaniczna. Stabilno$¢ pracy maszyny. Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy
obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowej. Praca hamulcowa i pragdnicowa.

Maszyny synchroniczne. Typy i rodzaje budowy. Oddzialywanie twornika. Schemat zastepczy i
wykres wskazowy maszyny jawnobiegunowej i cylindrycznej. Stabilno$¢ pracy i moment 3
synchronizujacy.

Wiasno$ci ruchowe pradnicy przy pracy samotnej: stan jalowy, stan zwarcia, charakterystyki w
stanie obcigzenia. Praca silnikowa: metody rozruchu, wtasnosci ruchowe.

Maszyny komutatorowe pradu statego. Typy i rodzaje budowy. Obwod magnetyczny i uzwojenia
twornikow. Komutator i jego dziatanie. Sposoby wzbudzania maszyn obcowzbudnych, 3
bocznikowych, szeregowo — bocznikowych i szeregowych

Praca pradnicowa: charakterystyki biegu jatlowego i zwarcia, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu.
Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowe;. 3

Laboratorium 30

18

Maszyny asynchroniczne. Budowa, typy i klasyfikacja, zasada dziatania i rodzaje pracy maszyny.
Roéwnania ogdlne 1 schemat zastepczy. Moment elektromagnetyczny i charakterystyka
mechaniczna. Stabilno$¢ pracy maszyny. Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy
obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowej. Praca hamulcowa i pragdnicowa.

Maszyny synchroniczne. Typy i rodzaje budowy. Oddzialywanie twornika. Schemat zastepczy i
wykres wskazowy maszyny jawnobiegunowej i cylindrycznej. Stabilno$¢ pracy i moment 6
synchronizujacy.

Wiasno$ci ruchowe pradnicy przy pracy samotnej: stan jalowy, stan zwarcia, charakterystyki w
stanie obcigzenia. Praca silnikowa: metody rozruchu, wtasnosci ruchowe.

Maszyny komutatorowe pradu statego. Typy i rodzaje budowy. Obwod magnetyczny i uzwojenia
twornikow. Komutator i jego dziatanie. Sposoby wzbudzania maszyn obcowzbudnych, 6
bocznikowych, szeregowo — bocznikowych i szeregowych

Praca pradnicowa: charakterystyki biegu jatlowego i zwarcia, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu.
Praca silnikowa: rozruch, wtasnosci ruchowe przy obcigzeniu, nastawianie pr¢dkosci obrotowe;. 6




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_W08
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W09
W3 W3.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos$¢ na zajeciach | K W11
Umiejt;tnoécilWyklad
UL1 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K _U05
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnoéc' na zajeciach | K _U20
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K01
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
Wiedza|Laboratorium
W1 W1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K W08
W2 W2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W3 W3.1 1|aktywnos$¢ na zajeciach K W11
Umiejetnosci|Laboratorium
Ul Ul.1 1 aktywno%c: na zaj:e;c?ach K U05
Ul.2 1|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U20
Kompetencje|Laboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K01
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
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

1982.

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

Glinka, Tadeusz (1938- ). Maszyny elektryczne i transformatory, Wydano: Warszawa: Wydawnictwo Naukowe PWN
SA, 2018.

Uzupelniajaca

Anuszczyk, Jan (1948- ). Maszyny elektryczne w energetyce, Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Naukowo-
Techniczne, 2006.

2 |Gozlinska, Elzbieta. Maszyny elektryczne, Wydano: Warszawa: Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, 2007.

3 |Stein, Zbigniew. Maszyny elektryczne, Wydano: Warszawa: Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, 1995.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T T T T [ T [ Iofeslol T [ 1 T [ T T T [5]wiz
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza i umiejetnosci z zakresu wezesniej przeprowadzonych przedmiotow, w tym w szczegdlnosci z zakresu projektowania
uktadow regulacji i sterowania

CEL PRZEDMIOTU

Celem projektu inzynierskiego jest ugruntowanie i potwierdzenie praktyczne uzyskania wymaganych od absolwenta studiow
o specjalno$ci Elektrotechnika przemystowa w kategoriach wiedzy, umiejg¢tnosci i kompetencji spotecznych poprzez
realizacj¢ zadania inzyni

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza ukltadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Analizuje temat projektu

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W2.1 |Oblicza parametry i wielkos$ci konieczne do projektu

W3

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
przedstawiania

K W14

W3.1 |P0traﬁ umiejscowié projekt w obszarze automatyki

Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

K_U01

Ul.1 [Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje




Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje si¢ komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnos¢,
U3  |(2) sterowalno$¢, (3) obserwowalnos¢ K Ul11
U3.1 |Dok0nuje analizy pracy uktadu dynamicznego
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |Sprawnie prezentuje wyniki pracy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw
1 . o , . . 3 2
automatyki, mechatroniki, uktadow energoelektronicznych i napgdowych maszyn elektrycznych
2 |Omoéwienie postgpow prac- konsultacja problemow. 3 2
3 [Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 3 1
4 |Opracowanie dokumentacji technicznej 3 2
5 |Prezentacja projektu 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K WwWo1
W2 W2.1 1 [projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
Umiejetnosci|Projekt
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1 [projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K Ul1
Kompetencje|Projekt
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
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

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno : Panstwowa Wyzsza
Szkota Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

2 |Wiladystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupehiajaca

WNT, Warszawa 2008.

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

Naukowo-Techniczne , 2004

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzace]j przedmiot|Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T T T T [ T [ Iofeslol T [ 1 T [ T T T [5]wiz
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza i umiejetnosci z zakresu wezesniej przeprowadzonych przedmiotow, w tym w szczegdlnosci z zakresu projektowania
uktadow regulacji i sterowania

CEL PRZEDMIOTU

Celem projektu inzynierskiego jest ugruntowanie i potwierdzenie praktyczne uzyskania wymaganych od absolwenta studiow
o specjalno$ci Elektrotechnika przemystowa w kategoriach wiedzy, umiejg¢tnosci i kompetencji spotecznych poprzez
realizacj¢ zadania inzyni

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza ukltadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Analizuje temat projektu

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W2.1 |Oblicza parametry i wielkos$ci konieczne do projektu

W3

Ma uporzadkowang wiedze¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci przemysto-
wych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich przedstawiania

K_W14

W3.1 |Potraﬁ umiejscowi¢ projekt w obszarze automatyki

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Ul.1 |Sprawnie pozyskuje i analizuje informacje




Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci
U2 |komputerowe;j K U07
U2.1 |Sprawnie postuguje si¢ komputerem
Potrafi zbada¢ podstawowe wlasciwosci liniowych systemoéw dynamicznych, takie jak: (1) stabilnos¢,
U3  |(2) sterowalno$¢, (3) obserwowalnos¢ K Ul11
U3.1 |Dok0nuje analizy pracy uktadu dynamicznego
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
K3 [|automatyka i robotyka K K04
K3.1 |Sprawnie prezentuje wyniki pracy
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
Omowienie struktury i tematyki zaje¢. Zakres moze odnosi¢ si¢ do: metrologii, podstaw auto-
1 . g b . . 3 2
matyki, mechatroniki, uktadow energoelektronicznych i napedowych maszyn elektrycznych
2 |Omoéwienie postgpow prac- konsultacja problemow. 3 2
3 [Sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 3 1
4 |Opracowanie dokumentacji technicznej 3 2
5 |Prezentacja projektu 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K WwWo1
W2 W2.1 1 [projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
Umiejetnosci|Projekt
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1 [projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K Ul1
Kompetencje|Projekt
K1 K1.1 1|projekt K _Ko01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|projekt K_Ko04
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

Czestaw Krolikowski. Bezpieczne uzytkowanie urzadzen elektrycznych niskiego napigcia. Leszno: Panstwowa Wyzsza
Szkota Zawodowa im. Jana Amosa Komenskiego , 2011

2 |Wiladystaw Orlik. Egzamin kwalifikacyjny elektryka w pytaniach i odpowiedziach

Uzupehiajaca

Naukowo-Techniczne , 2004

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E6 2 9 E6 2
30 [ ZzO6| 3 18 | ZO6| 3
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca wtlasna studenta 80 Praca wilasna studenta 98
Razem 125 Razem 125
ECTS 5 ECTS 5
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci i umieje¢tnosci z matematyki, fizyki, elektrotechniki, mechaniki

CEL PRZEDMIOTU

nape¢du do

Nabycie wiedzy i kompetencji w zakresie zasad i uktadow elektromechanicznego przetwarzania energii w napedach
elektrycznych, wtasciwosci eksploatacyjnych oraz metod i uktadow sterowania predkosci napedow elektrycznych, doboru

realizacji okreslonych celow i wymagan, pomiaréw laboratoryjnych uktadow napedowych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_Wo01

Wi1.1 |Sprawnie dokonuje obliczen wielkosci wystepujacych w obwodach elektrycznych

W2

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Wykonuje analiz¢ napi¢¢ 1 pradow oraz innych wielko$ci wystepujacych w obwodach

w2l elektryznych

W3

Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
funkcjonowania uktadow sterowania

K_WI12




Potrafi zastosowac dedykowane oprogramowanie w zakresie tworzenia projektow aplkacji

W3i.1
przemystowych

Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formutowaé opinie

Ul.1 |Sprawnie wyszukuje informacje i wyciaga wnioski

K_U01

U2

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

U2.1 |Stosuje w praktyce zasady BHP

K_U18

U3

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzg¢dzia

U3.1 |Dok0nuje doboru narzgdzi na podstawie analizy ich przydatnosci do danego zastosowania

K_U21

Kompetencje

K1

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

K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole

K_Ko01

K2

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

K2.1 |Ciqgle aktualizuje stosowane formy i metody pracy

K_K02

K3

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

K3.1 |Stosuje zasady etyki zawodowe;j

K_K03

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45

27

Wyklad 15

Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte 1 zamknigte
uktady sterowania. Ro6wnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego

Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe
wlasciwos$ci napedow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztattnikow tyrystorowych i 3
tranzystorowych. Metody i uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika

Podstawy uktadow regulacji w napgdach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji.
Obwody regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow 3
sterowania napedow przeksztattnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikow
asynchronicznych klatkowych i pier§cieniowych. Uktady napgdowe z silnikami asynchronicznymi: 3
uktady kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czgstotliwosci,

Rozruch silnikéw synchronicznych. Sterowanie cz¢stotliwosciowe silnika synchronicznego,
zewnetrzne 1 wewnetrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z 3
magnesami trwatymi. Silnik bezszczotkowy pradu statego.

Laboratorium 30

18

Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte 1 zamknigte
uktady sterowania. RoOwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego

Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe
wlasciwos$ci napeddw z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztaltnikéw tyrystorowych i 6
tranzystorowych. Metody i1 uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika

Podstawy uktadoéw regulacji w napedach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji.
Obwody regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow 6
sterowania napedow przeksztattnikowych pradu statego.

Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikéw
asynchronicznych klatkowych i pier§cieniowych. Uktady napedowe z silnikami asynchronicznymi: 6
uktady kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czestotliwosci, zasady stero




Rozruch silnikow synchronicznych. Sterowanie czestotliwosciowe silnika synchronicznego,

5 |zewnetrzne i wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z 6 6
magnesami trwatymi. Silnik bezszczotkowy pradu statego.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
wi Wi.1 1|kolokwium | 2|projekt K_W01
w2 w21 1|kolokwium K W07
W3 W3.1 1|kolokwium K W12
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K U18
U3 U3.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 1|praca semestralna K _Ko02
K3 K3.1 1|praca semestralna K K03
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K K02
K3 K3.1 1|projekt K _KO03
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 1|kolokwium 2|praca semestralna K Wo1
W2 W2.1 1|kolokwium 2|praca semestralna | 3|aktywnoéc' na zajeciach | K_W07
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|obserwacja studenta K W12
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U18
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
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

Warszawskiej , 2012

Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napgdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki

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

Uzupelniajaca

Techniczne , 1977

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
| [ T [ T T Twlelz1 T [T [ [ [ [ [ T [s]w]-
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci i umiejetnosci z zakresu mechaniki, fizyki, elektrotechniki, matematyki

CEL PRZEDMIOTU

Nabycie wiedzy i kompetencji w zakresie zasad i uktadow elektromechanicznego przetwarzania energii w napedach
elektrycznych, wtasciwosci eksploatacyjnych oraz metod i uktadow sterowania predkosci napedow elektrycznych, doboru
napedu do realizacji okreslonych celéw i wymagan, pomiaréw laboratoryjnych uktadow napgdowych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_Wo01

Wi1.1 |P0traﬁ obliczy¢ parametry pracy uktadu elektrycznego

W2

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W1 Potrafi wskazac¢ i okresli¢ rodzaje mocy dla czestotliwosci 50 Hz i wyzszych harmonicznych

W3

Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
funkcjonowania uktadow sterowania

K W12

W31 |Sprawnie postuguje si¢ oprogramowanie narzedziowym do konfiguracji napgdow




Umiejetnosci

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
L wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie R
Ul.1 |Sprawnie pozyskuje informacje z wszystkich zrodet
Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U2 |specjalno$cia K U18
U2.1 |Dok0nuj e diagnozy napedow i usuwa niesprawnosci
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
e narzg¢dzia LS 10
U3.1 |W1as’ciwie dobiera narzgdzia i oprogramowanie do realizowanych zadan
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole i stosuje sie do regut w nim obowigzujacych -
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 K2.1 Aktywnie wdraza najnowoczesniejsze rozwigzania w praktyce zawodowej 1 na etapie projektu LI
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 |[technologii, znajac mozliwo$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K3.1 |Ciqgle doskonali si¢ we wszelkich formach
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 Ogolna struktura uktadu napedowego. Naped niesterowany i sterowany. Otwarte 1 zamknigte 3 1
uktady sterowania. RoOwnanie ruchu, ustalony i nieustalony stan pracy uktadu napedowego
Metody sterowania predkosci, rozruch, hamowanie elektryczne. Schematy oraz podstawowe
2 |wlasciwosci napedow z silnikiem obcowzbudnym zasilanym z przeksztaltnikéw tyrystorowych i 3 1
tranzystorowych. Metody i1 uktady rewersji momentu elektromagnetycznego silnika
Podstawy uktadoéw regulacji w napedach elektrycznych. Wieloobwodowe uktady regulacji.
3 [Obwody regulacji momentu i predkosci silnika. Podstawowe struktury zamknigtych uktadow 3 1
sterowania napedow przeksztattnikowych pradu statego.
Metody sterowania predkosci, rozruchu oraz hamowania elektrycznego trojfazowych silnikéw
4 |asynchronicznych klatkowych i pierscieniowych. Uktady napedowe z silnikami asynchronicznymi: 3 1
uktady kaskadowe, napedy z przeksztattnikami czestotliwosci, zasady stero
Rozruch silnikow synchronicznych. Sterowanie czestotliwosciowe silnika synchronicznego,
5 |zewnetrzne i wewngtrzne zadawanie czgstotliwosci. Napedy z silnikiem synchronicznym z 3 5
magnesami trwatymi. Silnik bezszczotkowy pradu statego.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 W1.1 1|kolokwium K Wo1
w2 W2.1 1[kolokwium | 2|projekt K_W07
W3 W3.1 1|kolokwium K W12
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 1|praca semestralna K U01
U2 U2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _U18
U3 U3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 1 [projekt K K02
K3 K3.1 1|praca semestralna K K03




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
Praca wtasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wtodzimierz. 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 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 SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowe wiadomosci z fizyki, elektrotechniki, matematyki

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich kompetencji w zakresie: zasady dzialania, podstawowych wiasciwosci,
zastosowan, metod analizy, uproszczonego projektowania podstawowych elementow i uktadow elektronicznych (z
zastosowaniem elementow potprzewodnikowych).

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_Wo01

Wi1.1 |Ana1izuje funkcjonowanie uktadéw elektronicznych, oblicza parametry pracy

W2

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i

elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W2.1 |Analizuje zjawiska zachodzace w polprzewodnikach

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

W3

W3.1 |Rozumie zjawiska zachodzace w elementach i uktadach elektronicznych

K_WI16

UmiejetnoSci

U1l

Potrafi wykorzystac i wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zarowno cyfrowych i analogowych

K_U05

Ul.1

Wtlasciwie dobiera i stosuje narzedzia i aplikacje do obliczen i analiz




Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
U2 - . TR p - = K _U09
U1 Doblera na podstaw1'e wla'scmfosm i parametrow elementy elektroniczne w sytuacji -
pierwszego wyboru i zamiennika
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U3  |specjalnoscia K U18
U3.1 |P0traﬁ diagnozowac usterki i awarie uktadow elektronicznych
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace wlasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 — - K _KO01
K1.1 |Odpow1ed21aln1e pracuje w zespole -
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 [Aktywnie doskonali si¢
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 [technologii, znajac mozliwosci dalszego doksztalcania si¢ zar6wno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki
K3.1 |Stosuje zasady etyki inzynierskiej
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
Potprzewodnik samoistny i niesamoistny, domieszki donorowe i akceptorowe. Koncentracja
1 |elektronow i dziur, generacja i rekombinacja. Zjawiska fizyczne zachodzace w ztgczu p-n 3 2
niespolaryzowanym i spolaryzowanym, charakterystyka napi¢ciowo-pragdowa.
Rodzaje diod i ich parametry statyczne i dynamiczne. Diody prostownicze, tunelowe,
2 [stabilizacyjne, pojemnosciowe, impulsowe. Zasada dzialania tranzystora - zjawiska fizyczne. 3 2
Modele i parametry hybrydowe tranzystora. Uktady pracy tranzystora - porownanie
3 Podstawowe uklady pracy wzmacniaczy. Wzmacniacz w uktadzie WE — analiza i parametry. 3 1
Charakterystyki czestotliwo$ciowe wzmacniaczy
Generatory ze sprz¢zeniem zwrotnym - warunki generacji. Generatory z obwodem RLC z ujemnag
4 . 3 2
rezystancjg. Generatory RC. Generatory LC
Schemat blokowy zasilacza. Uktady prostownicze oraz filtry. Podziat stabilizatorow i ich
5 |parametry. Stabilizator z elementem regulacyjnym szeregowym. Monolityczne stabilizatory 3 2
napiecia.
laboratorium 15 9
Potprzewodnik samoistny i niesamoistny, domieszki donorowe i akceptorowe. Koncentracja
1 [|elektronow i dziur, generacja i rekombinacja. Zjawiska fizyczne zachodzace w ztaczu p-n 4 2
niespolaryzowanym i spolaryzowanym, charakterystyka napi¢ciowo-prgdowa.
Rodzaje diod i ich parametry statyczne i dynamiczne. Diody prostownicze, tunelowe,
2 [stabilizacyjne, pojemnosciowe, impulsowe. Zasada dzialania tranzystora - zjawiska fizyczne. 2 2
Modele i parametry hybrydowe tranzystora. Uktady pracy tranzystora - porownanie
3 Podstawowe uklady pracy wzmacniaczy. Wzmacniacz w uktadzie WE — analiza i parametry. 4 1
Charakterystyki czestotliwo$ciowe wzmacniaczy
Generatory ze sprzg¢zeniem zwrotnym - warunki generacji. Generatory z obwodem RLC z ujemnag
4 . 2 2
rezystancjg. Generatory RC. Generatory LC
Schemat blokowy zasilacza. Uktady prostownicze oraz filtry. Podziat stabilizatorow i ich
5 |parametry. Stabilizator z elementem regulacyjnym szeregowym. Monolityczne stabilizatory 3 2
napiecia.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K Wo1
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W16




Umiejetnosci| Wyklad

U1l Ul.1 egzamin K_U05
U2 U2.1 egzamin K U09
U3 U3.1 egzamin K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 kolokwium K _KO01
K2 K2.1 kolokwium K K02
K3 K3.1 kolokwium K K03
Wiedza|Laboratorium
W1 Wi1.1 kolokwium K Wo1
W2 Ww2.1 projekt 2|praca semestralna K W07
W3 W3.1 projekt 2|praca semestralna K W16
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 projekt 2|praca semestralna K U05
U2 U2.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K U09
U3 U3.1 aktywnos¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K U18
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 aktywno$¢ na zajeciach | 2|obserwacja studenta K _Ko01
K2 K2.1 obserwacja studenta K K02
K3 K3.1 obserwacja studenta K K03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
Praca wtasna 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

Uzupelniajaca

Hempowicz P. Elektrotechnika i elektronika dla nieelektrykow. Warszawa 2009

Tietze U. Uklady polprzewodnikowe. Warszawa 1997




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E6 2 9 E6 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 | Z06| 2 9 [ZO6] 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE
Wiadomosci z fizyki, matematyki, elektrotechniki, elektroniki dotyczace potprzewodnikow i obwodow elektronicznych
CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest nabycie odpowiednich wiadomos$ci w zakresie zasady dziatania podstawowych uktadow
energoelektronicznych oraz polprzewodnikowych przyrzadow mocy, z ktorych te uktady sa wykonane oraz nabycie
umiej¢tnosci wyznaczania przebiegéw charakteryzujacych podstawowe uktady energoelektroniczne.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
W1 [wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4) K W01
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg B
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

Wi1.1 |Ana1izuje pracg elementoéw i uktadow energoelektronicznych
Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
W2 |elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w K W07
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

W2.1 |Oblicza parametry pracy, wskazuje droge pradow i okresla ich wielko$¢
Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci
W3.1 |Potraﬁ okresli¢ mozliwosci 1 warunki pracy uktadu energoelektronicznego

w3 K_WI16




Umiejetnosci

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

L wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie R
Ul.1 |Wlas’ciwie dobiera i stosuje narzgdzia i aplikacje do obliczen i analiz
Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadéw elektronicznych
U2 - , - ; . = K _U09
U2.1 Doblera na podstaw1.e wka.scm{osm 1 parametrow elementy energoelektroniczne w sytuacji -
pierwszego wyboru i zamiennika
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
U3  |specjalno$cia K U18
U3.1 |P0traﬁ diagnozowac usterki i awarie uktadow elektronicznych
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Odp0wiedzialnie pracuje w zespole =
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Aktywnie doskonali si¢
Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 [technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K3.1 [Stosuje zasady etyki inzynierskiej
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
Podstawowe pojecia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 3 )
elektrycznej, wysoka sprawno$¢, zawor, komutacja, przeksztaltnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych polprzewodnikowych przyrzadow mocy. Wprowadzenie 3 )
do zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania i wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu 3 |
DC/DC, AC/DC, AC/AC, DC/AC.
Zasada dzialania i zastosowania przeksztaltnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania 3 )
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiarow w energoelektronice
Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 )
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
laboratorium 15 9
Podstawowe pojecia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 4 5
elektrycznej, wysoka sprawno$¢, zawor, komutacja, przeksztaltnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych potprzewodnikowych przyrzadéw mocy. Wprowadzenie ) )
do zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania 1 wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu 4 |
DC/DC, AC/DC, AC/AC, DC/AC.
Zasada dziatania i1 zastosowania przeksztattnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania ) 5
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiaréw w energoelektronice
Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 )
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
projekt 15 9
Podstawowe pojecia stosowane w energoelektronice: energoelektronika, przeksztatcanie energii 4 )
elektrycznej, wysoka sprawnos$¢, zawor, komutacja, przeksztaltnik.
Charakterystyka i przeglad podstawowych polprzewodnikowych przyrzadow mocy. Wprowadzenie ) )
do zabezpieczen i nagrzewanie przyrzadow potprzewodnikowych.
Zasada dziatania i wlasciwosci, podstawowych przeksztattnikow energoelektronicznych typu 4 |
DC/DC, AC/DC, AC/AC, DC/AC.




4 Zasada dzialania i zastosowania przeksztaltnikow ztozonych. Wprowadzenie do sterowania ) )
przeksztattnikow energoelektronicznych i pomiarow w energoelektronice
5 Przyktady aplikacji uktadow energoelektronicznych. Normy i katalogi — informacje podstawowe. 3 )
Perspektywy rozwoju energoelektroniki.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 W1.1 egzamin K WwWo1
W2 Ww2.1 egzamin K W07
W3 W3.1 egzamin K W16
Umiejetnosci| Wyklad
Ul Ul.1 kolokwium K U01
U2 U2.1 kolokwium K U09
U3 U3.1 kolokwium K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 kolokwium K_Ko01
K2 K2.1 kolokwium K K02
K3 K3.1 kolokwium K_Ko03
Wiedza|Laboratorium
W1 Wi1.1 praca semestralna K W01
W2 W2.1 praca semestralna K W07
W3 W31 praca semestralna K W16
Umiejetnosci|Laboratorium
Ul Ul.1 aktywnos¢ na zajgciach K U01
U2 U2.1 aktywno$¢ na zajeciach K U09
U3 U3.1 aktywnos¢ na zajgciach K U18
Kompetencje|Laboratorium
K1 K1.1 aktywnos¢ na zajgciach K K01
K2 K2.1 aktywno$¢ na zajeciach K _Ko02
K3 K3.1 aktywnos¢ na zajgciach K K03
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 projekt K WwWo1
W2 W2.1 projekt K W07
W3 W3.1 projekt K W16
Umiejetnosci|Projekt
U1l Ul.1 projekt K U01
U2 U2.1 projekt K U09
U3 U3.1 projekt K U18
Kompetencje|Projekt
K1 K1.1 projekt K _Ko01
K2 K2.1 projekt K K02
K3 K3.1 projekt K _KO03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
2 |Praca wlasna studenta 105 123
Suma 150 150
ECTS 6 6




LITERATURA

Podstawowa

Januszewski, Stefan. Energoelektronika Wydano: Warszawa : Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 2008 2012

Tunia, Henryk. Teoria przeksztaltnikéw Wydano: Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechni , 2003

Uzupelniajaca

Kazmierkowski, Marian Piotr (1943-). Wprowadzenie do elektroniki i energoelektroniki Wydano: Warszawa : Oficyna
Wydawnicza Politechni , 2005Techniczne, 1977

Tunia, Henryk, Automatyka napgdu przeksztalttnikowego. Warszawa : Panst. Wydaw. Naukowe , 1987

Rusek, Mirostaw (1939- ). Elementy i uktady elektroniczne w pytaniach i[...] Wydano: Warszawa : Wydawnictwa
Naukowo-Techniczn , 2006




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z207| 2 9 |Z207] 2
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 45 Praca wilasna studenta 57
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomo$¢ budowy maszyn elektrycznych, wiadomosci z elektrotechniki, szczegoélnie w zakresie pradu przemiennego

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z wspotczesnymi, energoelektronicznymi napgdami stosowanymi w przemysle. Nauka doboru parametrow
przemiennikow czgstotliwosci 1 przeksztattnikow.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_WO01

Wi1.1 |Sprawnie dokonuje obliczen wielkosci wystepujacych w obwodach elektrycznych

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Wykonuje analiz¢ napi¢¢ i pradow oraz innych wielko$ci wystepujacych w obwodach

W21 elektryznych

W3

Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzgdowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajgcych weryfikacje
funkcjonowania uktadéw sterowania

K W12

Potrafi zastosowa¢ dedykowane oprogramowanie w zakresie tworzenia projektow aplkacji

W3i.l
przemystowych




Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

Ul.1 |Sprawnie wyszukuje informacje i wyciaga wnioski

K_U01

U2

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

U2.1 |Stosuje w praktyce zasady BHP

K_U18

U3

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
narzg¢dzia

U3.1 |Dok0nuje doboru narzgdzi na podstawie analizy ich przydatno$ci do danego zastosowania

K_U21

Kompetencje

K1

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

K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole

K_Ko01

K2

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

K2.1 |Ciqgle aktualizuje stosowane formy i metody pracy

K_K02

K3

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

K3.1 |Stosuje zasady etyki zawodowe;j

K_K03

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 30

18

Wyklad 15

Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu stalego, krokowego i liniowego. Zasilanie

silnikow. Uktady przeciwzaktoceniowe. Zaklocenia harmoniczne. Filtry sieciowe dwukierunkowe.

Moment zastepczy. Charakterystyka statyczna i dynamiczna maszyny napedzanej. Redukcja
maszyny nape¢dzanej do obliczeniowego momentu na wale silnika. Wyznaczenie rownania funkcji
momentu na wale silnika. Charakterystyka silnika zasilanego z przeksztattnika.

Falowniki, przemienniki i przeksztattniki. Budowa, zasada dziatania i konfiguracja. Zamienno$¢
parametréw mi¢dzy producentami. Typy hamowania. Odzysk energii. Energia bierna w napedach
energoelektronicznych. Funkcja M = f(n) maszyn napgdzanych. Charakterystyka Uf.

Napedy wektorowe i serwonapedy. Parametry 1 konfiguracja. Strojenie napedu wektorowego.
Sprzezenie zwrotne w serwonapedach. Forsowanie napgdu. Réznica w odniesieniu do napedu Uf

Dobor parametréw napedoéw. Konfiguracja falownikow, przemiennikow i przeksztattnikow.
Parametry. Dopasowanie do maszyny napedzanej. Oprogramowanie do diagnostyki i konfiguracji.

Laboratorium

15

Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu stalego, krokowego i liniowego. Zasilanie

silnikow. Uktady przeciwzaktoceniowe. Zaklocenia harmoniczne. Filtry sieciowe dwukierunkowe.

Moment zastepczy. Charakterystyka statyczna i dynamiczna maszyny napedzanej. Redukcja
maszyny nape¢dzanej do obliczeniowego momentu na wale silnika. Wyznaczenie rownania funkcji
momentu na wale silnika. Charakterystyka silnika zasilanego z przeksztattnika.

Falowniki, przemienniki i przeksztattniki. Budowa, zasada dziatania i konfiguracja. Zamienno$¢
parametréw mi¢dzy producentami. Typy hamowania. Odzysk energii. Energia bierna w napedach
energoelektronicznych. Funkcja M = f(n) maszyn napgdzanych. Charakterystyka Uf.

Napedy wektorowe i serwonapedy. Parametry 1 konfiguracja. Strojenie napedu wektorowego.
Sprzezenie zwrotne w serwonapedach. Forsowanie napgdu. R6znica w odniesieniu do napedu Uf




Dobor parametréw napedoéw. Konfiguracja falownikow, przemiennikow i przeksztattnikow.

5 |Parametry. Dopasowanie do maszyny napgdzanej. Oprogramowanie do diagnostyki i konfiguracji. 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 W1.1 kolokwium K Wo1
W2 W2.1 kolokwium K W07
W3 W3.1 projekt K W12
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 projekt 2|praca semestralna K U01
U2 U2.1 aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K U18
U3 U3.1 projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 projekt 2|praca semestralna K_K02
K3 K3.1 projekt 2|obserwacja studenta K _KO03
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 projekt 2|praca semestralna K W01
W2 W2.1 kolokwium 2|projekt 3|praca semestralna K W07
W3 W3.1 projekt 2|praca semestralna 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 projekt K U01
U2 U2.1 aktywnos¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K U18
U3 U3.1 obserwacja studenta K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 aktywnos¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 projekt K_K02
K3 K3.1 projekt | 2|praca semestralna K _KO03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 30 18
2 |Praca wlasna studenta 45 57
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

Koczara, Wtodzimierz. 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 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 SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
30 1 ZO7| 1 18 |ZO7| 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 30 Wyktad 18
Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt
Razem 60 Razem 36
Praca witasna studenta 15 Praca wlasna studenta 39
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza z zakresu elektrotechniki i teorii obwodow.

Zrozumienie podstawowych poje¢ zwigzanych z urzgdzeniami elektrycznymi, takich jak przewodnictwo, rezystancja,
pojemnos¢, indukcyjnosc itp.

Umiejetno$¢ czytania i interpretacji schematow elektrycznych.

Znajomo$¢ podstawowych zasad bezpieczenstwa pracy z urzagdzeniami elektrycznymi.

Zrozumienie podstawowych metod diagnostyki i analizy stanu urzadzen elektrycznych.

Umiejetnos¢ obstugi podstawowych narzedzi diagnostycznych, takich jak mierniki, oscyloskopy, analizatory mocy itp.
Znajomo$¢ podstawowych metod eksploatacji urzadzen elektrycznych, w tym zasad konserwacji i naprawy.

Zdolno$¢ do analizy i rozwigzywania problemoéw zwigzanych z eksploatacja 1 diagnostyka urzadzen elektrycznych.
Znajomo$¢ podstawowych przepiséw i norm dotyczacych eksploatacji i diagnostyki urzadzen elektrycznych.

CEL PRZEDMIOTU
Zapoznanie z eksploatacjg i diagnostyka urzadzen elektrycznych. Cykl zycia urzadzenia. Awaryjnos¢. Naprawy i przeglady.
Procedury i metody diagnostyczne. Zapobieganie awariom. Utrzymanie ruchu.
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
W1 |aspekcie zagadnien automatyki i robotyki K W07

Wie jak zdiagnozowac uszkodzenie urzadzenia elektrycznego. Odrdznia uszkodzenie od
W1.1 |awarii. Zna podstawowe elementy diagnostyki: detekcje, lokalizacje i identyfikacje
uszkodzenia.




Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wptyw tych czynnikéw na mozliwos¢

W2 |utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiow K W08
W21 Wie jak wykorzysta¢ metode diagnostycznej macierzy binarnej do wykrywania uszkodzenia
*"  |urzadzenia elektrycznego.
UmiejetnoSci
Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadow elektronicznych
U1l - — . K _U09
U11 Potrafi dpbrac odpowiednie rezystory i kondensatory do budowy prostego uktadu -
elektronicznego.
Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U2 - T p . . - - K U18
U2l Umie wykorzysta¢ diagnostyke uszkodzen do zadania sterowania tolerujacego uszkodzenia. -
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole
K1 KL1 Potrafi zespotowo zbudowac system diagnostyczny dla wybranego urzadzenia K KO01
" |laboratoryjnego.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 60 36
wyklad 30 18
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe.
Uzytkowanie a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice 6 4
przemystowej.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 6 4
akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomoca obserwaroréw stanu.
Jako$¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznos$¢ i ekonomicznos$¢ urzgdzen. Krzywa usterkowosci. 6 5
Sieci neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajgce z nich wymagania. 6 4
Procedury badan technicznych. Odpowedzialnos¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dziatl utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka
ludzmi , materiatami i cz¢§ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksiagzki obstug. 6 4
Oprogramowanie do zarzgdzania dzialem utrzymania ruchu.
laboratorium 15 9
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe.
Uzytkowanie a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice 4 2
przemystowej.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 2 2
akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomocg obserwaroréw stanu.
Jako$¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznos$¢ i ekonomicznos$¢ urzgdzen. Krzywa usterkowosci. 4 1
Sieci neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajgce z nich wymagania. ) 5
Procedury badan technicznych. Odpowedzialnos¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dziat utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka
ludZmi , materiatami i czg$ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksigzki obstug. 3 2
Oprogramowanie do zarzgdzania dzialem utrzymania ruchu.
projekt 15 9
Definicja eksploatacji. Cykl zycia urzadzenia. Procedury eksploatacyjne. Obstugi okresowe.
Uzytkowanie a eksploatacja. Typy i rodzaje eksploatowanych urzadzen w elektrotechnice 4 2
przemystowej.
Pojecie diagnostyki. Oprzyrzadowanie do prowadzenia diagnostyki. Diagnostyka automatyczna.
Predykcja w diagnostyce. Wibrodiagnostyka, Termodiagnostyka, Tribodiagnostyka, Diagnostyka 2 2

akustyczna, Elektrodiagnostyka. Diagnostyka za pomocg obserwaroréw stanu.




3 Jakos$¢ eksploatacyjna. Przydatno$¢, uzytecznosc¢ i ekonomiczno$¢ urzadzen. Krzywa usterkowosci. 4 |
Sieci neuronowe w eksploatacji i diagnostyce
4 Dyrektywy Unii Europejskiej dotyczace eksploatacji i diagnostyki i wynikajace z nich wymagania. ) )
Procedury badan technicznych. Odpowedzialno$¢ dozoru. Wymagana dokumentacja.
Dzial utrzymania ruchu. Metody, organizacja i formy pracy. Planowanie obstug. Gospodarka
5 [ludZmi , materiatami i cz¢$ciami zamiennymi. Dynamika pracy zespotu. Ksigzki obstug. 3 2
Oprogramowanie do zarzgdzania dzialem utrzymania ruchu.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W07
W2 Ww2.1 1 {kolokwium K_Wo08
WiedzalLaboratorium
Wi Wi1.1 1|kolokwium K W07
w2 w21 1|kolokwium K W08
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U09
U2 U2.1 1|kolokwium K U18
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U2 | U021 | 1|kolokwium | K_U18
KompetencjelWyklad
Kl | K11 | 1]kolokwium | K_Ko1
KompetencjelLaboratorium
Kl | K11 | 1]kolokwium | K_Ko1
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W07
w2 w21 1|kolokwium K W08
UmiejgtnoécilProjekt
U2 | U211 | 1fkolokwium | K_U18
KompetencjelProjekt
K1 | K1.1 | 1]aktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_Ko01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
2 |Praca wilasna studenta 15 39
Suma 75 75
ECTS 3 3
LITERATURA
Podstawowa

1 |Korbicz Jozef, Diagnostyka procesow, WNT Warszawa 20002

2 |Legutko Stanistaw, Eksploatacja maszyn, Wydawnictwo Politechnki Poznanskiej 2007

Uzupelniajaca

1 |Glinka, Tadeusz. Maszyny elektryczne i transformator Wydanictwo Naukowe PWN SA , 2018

2 |Woropay Maciej, Podstawy racjonalnej eksploatacji maszyn, Akaemia techniczno rolnicza. Bydgoszcz 1996

3 |Lewandowski Jerzy, Procesy decyzyjne w niezawodnosci i eksploatacji, Wydawnictwo Politechniki Lodzkiej 2008




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Elektrotechnika przemyslowa
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 1 9 E7 1
30 [ zO7| 1 18 [ZO7| 1
15 1207] 1 Z07] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Projekt 15 Projekt 9
Razem 60 Razem 36
Praca witasna studenta 15 Praca wlasna studenta 39
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3

WYMAGANIA WSTEPNE

CEL PRZEDMIOTU

ochrong przeciwporazeniows.

Zapoznanie z sieciami i aparatami niskiego napigcia - instalacjami elektrycznymi, zabezpieczeniami i rodzajami sieci oraz

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczgcg mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznos$cei i
magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wigczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowg wiedze z
zakresu wybranej specjalno$ci 1 potrafi stosowac jg w obszarze studiowanego kierunku studiow

K_W03

Wi1.1

niskonapigciowych.

Umie klasyfikowa¢ 1 opisywaé rézne konstrukcje aparatow i tacznikdéw elektrycznych

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i

elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

w21

Potrafi wymieni¢ i wyjasni¢ znaczenie poszczegdlnych parametréw elektrycznych
niezbednych do doboru tgcznika elektrycznego.Zna podstawowe uktady i rodzaje pol
rozdzielczych rozdzielnic przemystowych.

Umiejetnosci

Potrafi przygotowaé¢ dokumentacj¢ oraz prezentacj¢ ustng dotyczaca realizacji stawianego zadania
inzynierskiego, korzystajac z odpowiednich techniki 1 narz¢dzi informacyjno-komunikacyjnych

ut Ul.1

Definiuje sposéb i algorytm postgpowania w celu doboru aparatu elektrycznego dla
wybranychacji rozdzielnic przemystowych

K_U02

Ul.2

Potrafi wykona¢ obliczenia analityczne niezb¢dne do dobory tgcznikow elektrycznych




Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle

U2 Potrafi przeprowadzi¢ badania laboratoryjne urzadzen elektrycznych w warunkach pracy

U2.1 . . . . . . . ,
znamionowej oraz innych niz znamionowa z zachowaniem bezpieczenstwa pracy

K_U20

Kompetencje

zasadami etyki inzynierskiej

Rozumie koniecznos$¢ przedsigbiorczosci i profesjonalizmu w pracy inzyniera oraz postepuje zgodnie z

K1 Ma $§wiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnos$ci inzyniera-

K1.1 [energetyka, w tym jej wplyw na $rodowisko, i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za
podejmowane decyzje.

K_KO05

realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace

K2

K2.1 zasad etyki zawodowej oraz dbatosci o dorobek i tradycje zawodu

Ma swiadomo$¢ wagi zachowania si¢ w sposob profesjonalny, jest gotow do przestrzegania

K_K06

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

60

36

wyklad

15

Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki,
zastosowanie 1 parametry; uktady sieci, faczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpradowe i
roznicowopragdowe. Ochrona przed wytadowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki
energii elektrycznej. Normy dotyczace aparatow elektrycznych.

Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napi¢cia. Stosowane materiaty i
przewody. Obcigzalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow
jakosciowych i przeplywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania,
eksploatacji 1 sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji

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

Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne
w projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupethiajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o
napigciu powyzej 1kV.

laboratorium

30

18

Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki,
zastosowanie 1 parametry; uktady sieci, taczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpragdowe i
réznicowopradowe. Ochrona przed wyladowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki
energii elektrycznej. Normy dotyczace aparatdw elektrycznych.

Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napigcia. Stosowane materiaty i
przewody. Obcigzalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow
jako$ciowych i przeptywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania,
cksploatacji 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
okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciata cztowieka

Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne
w projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem.

Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupetniajgca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o
napi¢ciu powyzej 1kV.




projekt 15 9
Aparaty elektryczne instalacji elektrycznych niskiego napigcia oraz ich charakterystyki,
zastosowanie 1 parametry; uktady sieci, taczniki, gniazda, rozdzielnice, aparaty nadpradowe i 3 5
réznicowopradowe. Ochrona przed wyladowaniami atmosferycznymi i przepigciami. Odbiorniki
energii elektrycznej. Normy dotyczace aparatdw elektrycznych.
Typy, rodzaje i zastosowanie instalacji elektrycznych niskiego napigcia. Stosowane materiaty i
przewody. Obcigzalnosc instalacji, przewodow. Rodzaje obcigzen. Pomiar prametrow 3 5
jakos$ciowych i przeptywu energii elektrycznej czynnej i biernej. Zasady budowy, projektowania,
cksploatacji i sprawdzania instalacji elektrycznych; pomiary okresowe instalacji
Bezpieczenstwo uzytkowania energii elektrycznej. Normy i przepisy dotyczace zasad
bezpieczenstwa uzytkowania instalacji i urzadzen elektrycznych. Definicje i podstawowe 3 1
okreslenia. Dziatanie pradu elektrycznego na organizm ludzki, rezystancja ciala cztowieka
Oprogramowanie inzynierskie w projektowanu instalacji elektrycznych, normy i zasady konieczne
w projektowaniu. Przepisy odbiorcze instalacji. Nadzor nad projektowaniem i wykonastwem. 3 2
Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen elektrycznych o napigciu do 1kV; ochrona
podstawowa (przed dotykiem bezposrednim), ochrona przy uszkodzeniu (przy dotyku posrednim) i
ochrona dodatkowa (uzupetniajaca). Rodzaje ochron przeciwporazeniowych dla urzadzen o . 2
napieciu powyzej 1kV.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 W1.1 1|egzamin 2|kolokwium 3[aktywnos¢ na zajeciach | K_W03
W2 W2.1 1|egzamin 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach | K_WO07
Umiejt;tnoécilWyklad
ULl 1|egzamin
U1 2|kolokwium 3|aktywnos¢ na zajeciach K _U02
Ul.2 1|egzamin 2|kolokwium
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U20
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko06
WiedzalLaboratorium
W1 W1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W2 W2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zaj:e;c?ach K U02
Ul.2 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K U20
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K_KO05
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _ K06
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W03
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
UmiejgtnoécilProjekt
Ul Ul.1 1 prO_]: ekt 2|aktywno$¢ na zaJ:@c%ach K U02
Ul.2 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach -
U2 U2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K_U20
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K K05
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach K_Ko6




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 60 36
Praca wtasna 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

Musial, Edward. Instalacje i urzadzenia elektroenergetyczne Wydawnictwa Szkolne i Pedagog , 2008

Niestepski, Stefan. Instalacje elektryczne Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej , 2011




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

praktyczny

Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z05| 2 9 |Z0O5] 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca witasna studenta 70 Praca wilasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza odnosnie cyfrowej i analogowej transmisji danych i dziatania ustug sieciowych we wspotczesnych
systemach operacyjnych.Przedmioty: Technologia informacyjna, Architektura komputeréw i systemy operacyjne, fizyka.

CEL PRZEDMIOTU

1. zapoznanie studentdw z mechanizmami transmisji danych w sieciach komputerowych
2. zapoznanie studentow z powszechnymi technologiami i ushugami sieciowymi

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma podstawowg wiedze w zakresie budowy i funkcjonowania procesoréw, komputerdw i sieci
komputerowych. Potrafi stosowac tg wiedz¢ w zakresie rozwigzywania problemoéw inzynierskich oraz w
zastosowaniach poza technicznych

K_W06

Wi1.1

Zna typy architektur sieci komputerowych i urzadzenia stosowane do ich realizacji i media
transmisyjne.

W2 [przedstawiania

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich

K W14

w21

Zna rodzaje protokotéow w sieciach komputerowych, ustugi sieciowe oraz zasady wdrazania
zabezpieczen w sieciach komputerowych.

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Ul.1

Potrafi projektowac sieci komputerowe - przemystowe z wykorzystaniem odpowiedniego
oprogramowania oraz dostepnej literatury i dokumentacji techniczne;j




Kompetencje

Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 K1.1 [rozumie wptyw dzialan inzynierskich na rozw6j cywilizacyjny spoleczenstwa K K02
K12 okresla wplyw sieci przemystowych na organizacje¢ pracy dziatow calego zaktadu
produkcyjnego
Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
K2 |jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki K K03
jest swiadomy koniecznosci ciaglego doksztatcania si¢ w zakresie tematyki sieci
K2.1 [przemystowych, §ledzenia zmieniajacych si¢ trendéw rynkowych, dostepnego sprzetu oraz
rozwigzywania problemow
TRESCI KSZTAELCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
| Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISOOSI i TCPIP, Enkapsulacja danych. 4 )
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, Swiattowody, kable koncentryczne).
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przetaczane. Standardy
2 . . . 4 3
facznosci bezprzewodowej. Technologie WAN.
3 [Protokot IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 2 1
4 |Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VolP. 3 2
5 |Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 2 1
Laboratorium 15 9
| Definicje sieci LAN, WAN, MAN, SAN. Modele: ISOOSI i TCPIP, Enkapsulacja danych. 4 )
Okablowanie uzywane w sieciach (skretka, Swiattowody, kable koncentryczne).
Technologie LAN i WAN. Specyfikacja rodziny ETHERNET, Sieci przetaczane. Standardy
2 . . . 4 3
facznosci bezprzewodowej. Technologie WAN.
3 [Protokot IP (IPv4 i IPv6). Routing. NAT. 2 1
4 |Protokoty TCP, UDP, RTP. Ustugi sieciowe (DHCP, DNS). Charakterystyka VolP. 3 2
5 |Bezpieczenstwo sieci komputerowych. 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W06
W2 Ww2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul Ul.l | 1]kolokwium | 2|aktywno$¢ na zajeciach | K_U01
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zaj:e;c%ach 2 obserwaCJ:a studenta K K02
K1.2 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta -
K2 K2.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K _KO03
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W06
W2 W2.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 | llproj ekt | 2|aktywnos’é na zaj¢ciach | K U01
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 1]aktywnos$¢ na zaj:e;c?ach 2 obserwaCJ:a studenta K K02
K1.2 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta -
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K03




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

Krysiak K., Sieci komputerowe, Wyd. Helion, Gliwice, 2005.

Ross J., Sieci bezprzewodowe, Wyd. Helion, Gliwice, 2009.

Uzupehiajaca

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 ortow, Wyd. "Intersoftland", Warszawa 1995.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 1Z2O07| 1 9 |zO7] 1
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 30 Praca wlasna studenta 48
Razem 75 Razem 75
ECTS 3 ECTS 3
WYMAGANIA WSTEPNE

Znajomo$¢ budowy i zasady dziatania sterownikéw PLC. Znajomos¢ podstawowych jezykow programowania i
oprogramowania narzedziowego

CEL PRZEDMIOTU

Znajomos¢ budowy i zasady dziatania sterownikow PLC. Znajomo$¢ podstawowych jezykow programowania. Znajomos¢
urzadzen peryferyjnych dla uktadow PLC. Znajomos$¢ metod i sposobdw edycji 1 kontroli parametréw sterownika i
zabezpieczen przed nieuprawnionym dostepem, jak rOwniez poziomow uprawnien i dostepu.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1 [przedstawiania

Ma uporzadkowang wiedze¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich

K W14

Wi1.1

Posiada wiedzg¢ z zakresu: technik regulacji automatycznej, sterowania programowalnego,
robotyki oraz napedow energoelektronicznych

W2

Ma elementarng wiedz¢ w zakresie: (1) formutowania problemow decyzyjnych, (2) technik
przeszukiwan prostych, heurystycznych i metaheurystycznych, (3) systemoéw ekspertowych i obliczen
inteligentnych i wplywu tych czynnikoéw na cykl zycia obiektow i zarzadzanie jakoScig

K W15

Ww2.1

Potrafi stosowac techniki przeszukiwan w celu pozyskania informacji, takze w postaci
systemow 1 uktadow fuzzy logic,owalnego, robotyki oraz napedéw energoelektronicznych

Posiada specjalistyczng wiedzg w zakresie wybranej specjalnosci

W3

W31 |Wyk0nuje parametryzacj¢ sterownikow PLC

K_WI16

Umiejetnosci

U1l

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
wyciggac wnioski 1 formulowaé opinie

K_U01




| Ul.1 |Wykorzystuje w praktyce portale techniczne producentow sprzetu

Kompetencje

K1

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1.1 |Zajmuj e okreslong pozycje w zespole

K_KO01

K2

jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,

K_K03

K2.1 |Ciqgle aktualizuje wiedz¢ 1 umiej¢tnosci

Potrafi wspotdziatac i pracowaé w grupie, przyjmujac w niej roézne role, okreslac priorytety stuzace
K3 [realizacji okreslonego przez siebie lub innych zadania

K_K06

K3.1 |Zna i stosuje zasady pracy w zespole

TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

=
(9}

[\®)
|

wyklad

o
(9]

Pojecie i1 zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikéw PLC i sieci przemystowych

Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci

Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan

Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania

Sprzgtowe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i/ lub parametrow

Programowe metody kontroli aplikacji, okreslania granicznych zmian parametrow

Procedury odzyskiwania sprawnosci programu,

Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania

Neo) fool BN Ko R, RSNy RUSH | (S8 N

Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych

=== NN NN NN

laboratorium

o
(9]

Pojecie i1 zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikéw PLC i sieci przemystowych

Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci

Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan

Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania

Sprzgtowe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i/ lub parametrow

Programowe metody kontroli aplikacji, okreslania granicznych zmian parametrow

Procedury odzyskiwania sprawnosci programu,

Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania

Neo) fool BN Ko R JES RUSH | (O B

Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych

=== NN NN NN

projekt

(U
()]

Pojecie i1 zakres parametryzacji w odniesieniu do sterownikéw PLC i sieci przemystowych

Oprogramowanie firmowe dotyczace bezpieczenstwa sterownikow i sieci

Zagrozenia w zakresie bezpieczenstwa, przyczyny i skutki nieuprawnionych dziatan

Poziomy dostepu do aplikacji, sposby ich ustanawiania i zabezpieczania

Sprzgtowe metody ograniczania lub uniemozliwiania modyfikacji programu i/ lub parametrow

Programowe metody kontroli aplikacji, okreslania granicznych zmian parametrow

Procedury odzyskiwania sprawnosci programu,

Kopia zapasowa programu i procedury jej zastosowania

Neo) fool ENE Ko RO, JESN RUSH | (O B

Swiadomy lub nieswiadomy czynnik ludzki w systemach i sieciach przemystowych

=== NN NN NN

= === === =|C|=]=]=|~<]|=]=]=<|~<]|=]C]=|—~=]|=]=]=<|=]=]=]~]|\©

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS

| EFEKT

Wiedza|Wyklad

W1 Wi1.1

—

kolokwium

K_W14

W2 Ww2.1

—

kolokwium

K_WIS

W3 W3.1

—

kolokwium

K W16

Unmiej t;tnoécilWyklad

Ul Ul.1 | 1|projekt

| K_U01

KompetencjelWyklad

K1 K1.1

—

aktywnos¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta

K_Ko01

K2 K2.1

—

praca semestralna

K_KO03




K3 K3.1 | 1|aktywnoéé na zajg¢ciach | 2|obserwacja studenta | K _ K06
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt 2|praca semestralna K W14
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna K W15
W3 W3.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach | 3|0bserwacja studenta K W16
Umiejt;tnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 | 1|praca semestralna | 2|aktywnoéc’ na zajgciach | 3|0bserwacja studenta | K U01
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K K03
K3 K3.1 1|aktywnos$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K Ko06
Wiedza|Projekt
W1 W1.1 1|praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W14
W2 W2.1 1|projekt 2|praca semestralna K W15
W3 W3.1 1|aktywno$¢ na zajeciach 2|obserwacja studenta K W16
Umiejt;tnoécilProjekt
Ul ULl | 1]projekt | K_U01
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach | 2|0bserwacja studenta K Ko1
K2 K2.1 1|projekt K _KO03
K3 K3.1 1|projekt | 2|aktywnoéc’ na zaj¢ciach | 3 |obserwacja studenta K _ K06
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

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

Legierski, T., Programowanie sterownikow PLC, Gliwice 1998

J. Kasprzyk Programowanie sterownikow przemystowych, PWN Warszawa 2021.

AW N |—

Materiaty informacyjne firmy Siemens

Uzupehiajaca

—_—

|Kwaéniewski J., Programowalne sterowniki logiczne w systemach sterowania, Krakow 1999 r.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T T T T [ T [ Iofeslol T [ 1 T [ T T T [5]wiz
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca wtlasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Sieci komputerowe, Programowanie obiektowe, programowania w C++ i/lub w Javie, programowanie sterownikow,
programowanie paneli HMI.

CEL PRZEDMIOTU

Wyksztalcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresoéw techniki.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujacg: analize matematyczng, algebre liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikoéw eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogdlnej, obejmujacg kinematyke i dynamike. Potrafi stosowac tg
wiedze w zakresie studiowanego kierunku studiow

K_Wo01

Wi1.1 |Analizuje kinematyke i dynamike robotéw 1 innych uktadéw mechatronicznych

W2

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W2.1 |Analizuje sygnaty w uktadach mechatronicznych i ich przebiegi

W3

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
przedstawiania

K_W14

W3.1 |Sprawnie czyta schematy i inng dokumentacje techniczng

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Potrafi pozyskaé potrzebna informacje¢ z wszelkich dostgpnych mediow, dokonac jej analizy

s w celu syntezy uktadu lub serwisu




Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci
komputerowe;j
U2 ; — . p ; —— K U07
U1 P.otr'aﬁ pracowac z dedykowanym oprogramowaniem, je aktualizowac, takze w aplikacjach -
sieciowych
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkos$ci elektrycznych, (2) opracowa¢ otrzymane wyniki
U3  |pomiardow, (3) okresli¢ bledy i niepewnosci pomiarow K U10
U3.1 |Potraﬁ dokona¢ analizy kinematycznej i geometrycznej uktadéw mechatronicznych
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajmuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje 1 stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Ma swiadomo$¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadéw automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad koniecznosci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 |[technologii, znajac mozliwo$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K3.1 |Ciqgle doksztatca si¢ w roznych formach
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 |Omodwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 2 1
2 |wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 2 1
3 [omoéwienie postepdw prac- konsultacja probleméw 3 2
4 |sprawdzenie poprawnosci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji technicznej 4 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1 [projekt K Wo1
W2 W2.1 1|projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
UmiejgtnoécilProjekt
U1l Ul.1 1 [projekt K U01
U2 U2.1 1|projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K U10
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1[projekt K K01
K2 K2.1 1|projekt K_K02
K3 K3.1 1 [projekt K K03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |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 systemoéw, 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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE

INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
[ T T T T [ T [ Iofledlal T [ 1 T [ T T [ [o]wiz
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Projekt 15 Projekt 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza i umiejetnosci z zakresu wezesniej przeprowadzonych przedmiotow, w tym w szczegdlnosci z zakresu projektowania
uktadow regulacji i sterowania

CEL PRZEDMIOTU

przemystowych

Wyksztalcenie umiejetnosci rozwigzywania problemu technicznego z wykorzystaniem wiedzy z roznych zakresoéw techniki.
Nabycie umiejetno$éi 1 do§wiadczenia w przygotowywaniu opracowan pzygotowujacych do pracy w zakaldach

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

wiedze w

zakresie studiowanego kierunku studiow

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematyczng, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujacg kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta

K_WO01

Wi1.1 |Analizuje kinematyke i dynamike robotow i innych uktadéw mechatronicznych

W2

Ma wiedze w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedng do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu statego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowaé tg wiedze w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

W21

|Ana1izuje sygnaly w uktadach mechatronicznych i ich przebiegi

W3

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogdlng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
przedstawiania

K W14

W3.1

|Sprawnie czyta schematy i inng dokumentacje techniczng

Umiejetnosci

Ul |wyciagad

whnioski i formulowaé opinie

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

K_U01




ULl Potrafi pozyskac¢ potrzebna informacj¢ z wszelkich dostgpnych mediow, dokonac jej analizy
*|w celu syntezy uktadu lub serwisu
Potrafi projektowac proste uktady cyfrowe oraz skonfigurowac sprzet komputerowy i urzadzenia sieci
komputerowe;j
U2 ; — . p ; —— K U07
U1 P.otr'aﬁ pracowac z dedykowanym oprogramowaniem, je aktualizowac, takze w aplikacjach -
sieciowych
Potrafi: (1) wykona¢ pomiary podstawowych wielkos$ci elektrycznych, (2) opracowac otrzymane wyniki
U3  |pomiardow, (3) okresli¢ bledy i niepewnosci pomiarow K U10
U3.1 |Potraﬁ dokona¢ analizy kinematycznej i geometrycznej uktadéw mechatronicznych
Potrafi zredagowac, przeanalizowac i zaprezentowaé¢ wymagania stawiane w przedsigwzigciach
zwigzanych z rozwigzywaniem i realizacja zadan inzynierskich typowych dla automatyki i robotyki z
U4 |uwzglednieniem aspektéw ekonomicznych oraz ergonomii i bezpieczenstwa pracy K U22
U4l Potrafi analizowa¢ funkcjonowanie uktadu mechatronicznego i diagnozowac awari¢ na
* |podstawie objawow
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |Zajrnuj e okreslong pozycje w zespole, akceptuje i stosuje obowigzujgce w nim zasady -
Ma swiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K2 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K2.1 |Stosuje nowoczesne metody w obszarze projektu
Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
K3 [technologii, znajac mozliwos$ci dalszego doksztalcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach, | K K03
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki -
K3.1 |Ciqgle doksztatca si¢ w roznych formach
TRESCI KSZTAELCENIA
TEMAT 15 9
projekt 15 9
1 |Omoéwienie struktury zaje¢. Wprowadzenie 1 1
2 [wyznaczenie zadania projektowego na bazie prostych uktadow automatyki 3 1
3 |omoéwienie postgpdw prac- konsultacja problemow 3 2
4 |sprawdzenie poprawnos$ci funkcjonalnej projektowanego uktadu 2 1
5 |opracowanie dokumentacji techniczne;j 4 3
6 [prezentacja projektu 2 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K Wo1
W2 W2.1 1 projekt K W07
W3 W3.1 1|projekt K W14
Umiejetnosci|Projekt
U1 Ul.1 1|projekt K U01
U2 U2.1 1[projekt K _U07
U3 U3.1 1|projekt K _U10
U4 U4.1 1|projekt K _U22
KompetencjelProjekt
K1 Ki1.1 1[projekt K K01
K2 K2.1 1|projekt K_K02
K3 K3.1 1 projekt K K03
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
1 |Godziny zaj¢¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 15 9
2 |Praca wilasna studenta 35 41
Suma 50 50
ECTS 2 2




LITERATURA

Podstawowa

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

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | ES 2 9 ES 2
15 | ZOs5| 2 9 |ZO5| 2
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyklad 15 Wyklad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Razem 30 Razem 18
Praca wtlasna studenta 70 Praca wtlasna studenta 82
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Kurs elektrotechniki, podstawowe wiadomosci i umiejetnosci z zakresu fizyki, pojecia sity, momentu obrotowego, mocy,
pracy, zachowania pracy i energii, zaleznosci migdzy poszczegdlnymi wielkosciami,

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z napedami stosowanymi w automatyce. Nauka doboru napedoéw elektrycznych i oprogramowania dedykowanego
do stosowanych w przemysle, transporcie, handlu, ustugach i urzadzeniach powszechnego uzytku uktadéw napgdowych.
Wskazanie zalet i mozliwos$ci napedow energoelektronicznych w odniesieniu do klasycznych - archaicznych obecnie uktadow
napgdowych. Znaczenie zaktocen 1 wspotczynnika cos fi we wspolczesnych sieciach elektrycznych.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS EFEKT
Wiedza

Ma wiedze z zakresu matematyki, obejmujaca: analiz¢ matematycznag, algebrg liniowg, metody
probabilistyczne i statystyke matematyczng oraz dziatan na zmiennych zespolonych ukierunkowang na
rozwigzywanie problemow, takich jak: (1) analiza i synteza uktadéw dynamicznych, (2) analizy
wynikow eksperymentu, (3) analizy i syntezy obwodow elektrycznych i elektronicznych, (4)
rozwigzywania zadan mechaniki ogolnej, obejmujaca kinematyke i dynamikg. Potrafi stosowac ta
wiedze¢ w zakresie studiowanego kierunku studiow

w1 K_Wo01

Potrafi syntezowac i przeksztatca¢ podstawowe wzory i zalezno$ci matematyczne, takze w
zakresie liczb zespolonych

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielko$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

Wi1.1

w2 K_W07

Potrafi analizowa¢ uktady napedowe w zakresie wystepujacego momentu obrotowego, mocy,

W2.1 . ,
napi¢¢, pradow




Ma wiedze w zakresie zastosowania dedykowanego oprogramowania i oprzyrzadowania
wykorzystywanego do projektowania uktadéw automatyki w zakresie: (1) programowalnych
sterownikow logicznych (PLC), (2) charakterystyk elektromechanicznych i typowych zastosowan
maszyn elektrycznych, (3) programowych narzedzi inzynierskich umozliwiajacych weryfikacje
W3 funkcjonowania uktadow sterowania K_Wwi2
Potrafi instalowac i stosowac oprogramowanie do: programowania sterownikow PLC,
W3.1 |symulacji obiektow przemystowych, symulacji uktadow sterowania, konfiguracji
przemiennikow, przeksztattnikow i soft startow, robotow przemystowych,
Umiejetnosci
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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01
Potrafi pozyskiwa¢ informacje ze zrodet literaturowych oraz internetowych, analizowac je,
Ul.1 h . . N ,
dokonywac selekcji i wykorzystywac do realizacji zadan zawodowych
Potrafi oceni¢ przydatnos¢ rutynowych metod i narz¢dzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybiera¢ i stosowa¢ wlasciwe metody i
U2 narzedzia K U21
U1 Potrafi dobra¢ metody i narz¢dzia do projektowania, analizy uktadow napedowych, ich
parametryzacji, programowania i monitorowania pracy, diagnozy awarii i usterek
Kompetencje
K1 Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole K Kol
K1.1 |P0traﬁ pracowac w zespole, przyjmuje odpowiedzialno$¢ za wykonane zadania zawodowe -
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K2 Ciagle doskonali umiejetnosci zawodowe, na biezaco - korzystajac z zasobow sieci, jak K _Ko02
K2.1 ([rowniez biorgc udziat w szkoleniach i konferencjach aktualizuje wiedze¢ i umiej¢tnosci,
eliminuje rozwigzania nieefektywne
TRESCI KSZTAELCENIA
TEMAT 30 18
Wyklad 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 2 1
Typy i rodzaje obcigzen. Pojecia podstawowe. Redukcja maszyny roboczej w zakresie momentu
2 |statycznego, dynamicznego i momentu bezwladnosci do watu silnika. Wyznaczenie obcigzenia 2 2
zastepczego.
3 [Budowa i zasada dziatania serwonapgdow 2 1
4 |Budowa i zasada dziatania napedoéw bezposrednich 3 1
5 |Budowa i zasada dzialania uktadow falownikowych 3 2
6 [Dobor napedow, Oprogramowanie dedykowane do konfiguracji i prowadzenia ruchu napgdow 3 2
Laboratorium 15 9
1 |Budowa i zasada dziatania silnika indukcyjnego, pradu statego, krokowego i liniowego 2 1
Typy i rodzaje obcigzen. Pojecia podstawowe. Redukcja maszyny roboczej w zakresie momentu
2 |statycznego, dynamicznego i momentu bezwladnosci do watu silnika. Wyznaczenie obcigzenia 2 2
zastepczego.
3 [Budowa i zasada dziatania serwonapedow 2 1
4 |Budowa i zasada dziatania napedow bezposrednich 4 1
5 |Budowa i zasada dziatania uktadéw falownikowych 2 2
6 |Dobor napgdow, Oprogramowanie dedykowane dla napedow w robotach 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K W01
W2 W2.1 1|egzamin K W07
W3 W3.1 1|egzamin K W12




Unmiej t;tnoécilWyklad

U1 Ul.1 kolokwium K U1
U2 U2.1 kolokwium K U21
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 kolokwium K KO01
K2 K2.1 kolokwium K K02
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W01
W2 W2.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W07
W3 W3.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K W12
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1l Ul.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach K U21
KompetencjelLaboratorium
K1 Ki1.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K Ko01
K2 K2.1 praca semestralna 2|aktywno$¢ na zajeciach 3|obserwacja studenta K_K02
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

Koczara, Wtodzimierz. Wprowadzenie do napegdu elektrycznego Warszawa : Oficyna Wydawnicza Politechniki
Warszawskiej , 2012

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

Uzupehiajaca

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia

Profil studiow

praktyczny

Kierunek studiow

Automatyka i robotyka

Specjalnosé

Robotyka i Mechatronika

Modut ksztatcenia

Specjalno$ciowy

Jezyk wyktadowy

polski

Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin

WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH

STUDIA STACJIONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad

Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium

Projekt

30 | E7

2 18 | E7 2

30 | ZO7| 1 18 | ZO7| 1

15 |ZO7| 1

Z07] 1

SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 30 Wyktad 18

Laboratorium 30 Laboratorium 18

Projekt 15 Projekt 9

Razem 75 Razem 45

Praca wlasna studenta 25 Praca wlasna studenta 55

Razem 100 Razem 100

ECTS 4 ECTS 4

WYMAGANIA WSTEPNE

Podsatwy mechaniki i wytrzymatos$ci materiatow.

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie z podaswami budowy, badan i analiz dziatania robotow przemystocych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedz¢ dotyczacg mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak rowniez stosowanych

w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wtasciwego cyklu zycia urzadzen i
systemow technicznych

K_W09

Wi1.1 |Zna podstawowe zasady budowania manipulatoréw

W2

Ma wiedze w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napedowe 1 sensoryczne robotéw przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotoéw w przemysle

K W11

W2.1 |potraﬁ wyznaczy¢ charakterystyki danej konstrukcji

UmiejetnoSci

U1

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z takich zrodet jak: literatura, bazy danych i innych powszechnie
dostepnych mediow przekazu informacji, jak rowniez integrowac je w celu interpretacji, a takze
wyciagac¢ wnioski i formutowac opinie

K_U01

Ul.1 |zna kryteria optymalizacji konstrukcji

U2

Potrafi rozwigzywac podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacja robotow przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatorow przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykoéw i sposobdw programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

K_U13

U2.1 | potrafi wykona¢ program sterujacy pracag robota w zakresie podstawowych funkcji




Potrafi wykorzystac specjalistyczng wiedzg do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia
U3 , . —— . . K Ul8
U3 poFraﬁ zaprogramowac robpta do wy'konywama czynnos$ci zwigzanych z przemieszczaniem -
obiektow mi¢edzy zadanymi punktami
Kompetencje
Swiadomie odpowiada za prace whasng oraz przestrzega zasad okre$lajacych prace w zespole
K1 KL1 rozumie znaczenie integracji systemow technicznych i ich wptyw na bezpieczng eksploatacje | K K01
" |manipulatorow
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K2 — - — - - — K K06
K2.1 Potrafi przydziela¢ zadania do realizacji kompleksowego zadania z podzialem czynnos$ci dla -
poszczegdlnych cztonkoéw zespotu
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 75 45
wyklad 30 18
Badanie parametrow i charakterystyk manipulatoréw robotow Standardy dotyczace parametrow i 4 4
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspoétczesnych robotéw manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 8 4
Badania precyzji pozycjonowania, sprz¢t i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach. 4 4
Badanie parametrow i charakterystyk manipulatorow robotéw. Planowanie eksperymentu, 6 )
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikow badan, opracowanie sprawozdania z badan i1 prezentacja wynikow badan 2 4
manipulatorow robotow.
laboratorium 30 18
Badanie parametrow i charakterystyk manipulatorow robotow Standardy dotyczace parametrow i 4 4
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspoétczesnych robotéw manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 8 4
Badania precyzji pozycjonowania, sprz¢t i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach. 4 4
Badanie parametrow i charakterystyk manipulatorow robotéw. Planowanie eksperymentu, 6 )
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikow badan, opracowanie sprawozdania z badan i1 prezentacja wynikow badan 2 4
manipulatorow robotow.
projekt 15 9
Badanie parametrow i charakterystyk manipulatoréw robotow Standardy dotyczace parametrow i ) )
charakterystyk robotow.
Parametry i charakterystyki wspoétczesnych robotéw manipulacyjnych. Analiza precyzji robotow. 4 )
Badania precyzji pozycjonowania, sprz¢t i metodyka. Absolutna kalibracja robotow. Identyfikacja
charakterystyk: tarcia, luzu, podatnosci statycznej i dynamicznej w manipulatorach. 2 2
Badanie parametrow i charakterystyk manipulatorow robotéw. Planowanie eksperymentu, 3 |
przeprowadzenie eksperymentu.
Analiza wynikow badan, opracowanie sprawozdania z badan i1 prezentacja wynikow badan 4 )
manipulatorow robotow.
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W2 W2.1 1|kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K W11




Unmiej t;tnoécilWyklad

U1l Ul.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U01
U2 U2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U13
U3 U3.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K U18
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K K01
K2 K2.1 kolokwium 2|aktywno$¢ na zajeciach K _ K06
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 praca semestralna K W09
W2 W2.1 praca semestralna K W11
UmiejgtnoécilLaboratorium
U1 Ul.1 praca semestralna K U01
U2 U2.1 praca semestralna K U13
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 praca semestralna K K01
K2 K2.1 praca semestralna K_Ko06
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 projekt 2|obserwacja studenta K W09
W2 Ww2.1 projekt 2|obserwacja studenta K W11
Umiejt;tnoécilProjekt
U1l Ul.1 projekt 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 projekt 2|obserwacja studenta K U13
U3 U3.1 projekt 2|obserwacja studenta K U18
KompetencjelProjekt
K1 K1.1 projekt 2|obserwacja studenta K K01
K2 K2.1 projekt 2|obserwacja studenta K _ K06
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 75 45
Praca wtasna studenta 25 55
Suma 100 100
ECTS 4 4
LITERATURA
Podstawowa

Janusz Wawrzecki.Teoria manipulatorow. £.6dz: Wydawnictwo Politechniki £.odzkiej. 2007r.

Tadeusz Szkodny. Podstawy robotyki. Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej 2012r.

Uzupelniajaca

Janusz Wawrzecki. Laboratorium teorii manipulatorow. 1.6dz: Wydawnictwo Politechniki L.odzkie;j.

Academica)

2001r. (IBUK-




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY .

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z06| 2 9 |Z206] 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 1206] 1 9 [ZO6] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

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

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawowa wiedza z zakresu robotyki, w tym podstawowe pojecia i terminologi¢ zwigzane z robotyka.

Zrozumienie podstawowych zasad mechanicznych i elektrycznych, ktore majg zastosowanie w robotyce.

Znajomo$¢ podstawowych jezykdéw programowania stosowanych w sterowaniu robotami, takich jak C++, Python, MATLAB
itp.

Zrozumienie podstawowych metod pomiarowych i sensorycznych wykorzystywanych w robotyce.

Zdolnos$¢ do pracy w zespole i komunikacji w kontekscie projektowania i sterowania robotami.

Znajomo$¢ podstawowych przepiséw i norm bezpieczenstwa zwigzanych z praca z robotami.

CEL PRZEDMIOTU

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentdw z podstawowymi koncepcjami, technikami i narzgdziami zwigzanymi ze sterowaniem
robotami. Przedmiot ten ma na celu rozwinigcie umiejetnosci i wiedzy w zakresie projektowania, implementacji i optymalizacji systemow
sterowania robotami.

Cele szczegotowe:

Zrozumienie podstawowych koncepcji i teorii zwigzanych ze sterowaniem robotami, takich jak modelowanie dynamiczne robotow, metody
regulacji i sterowania, kinematyka i dynamika manipulatorow itp.

Nabycie umiej¢tnosci programowania i implementacji algorytméw sterowania robotami w odpowiednich jezykach programowania.
Zdolnos¢ do projektowania i analizowania réznych uktadow sterowania dla réznych typow robotdw, takich jak roboty mobilne,
manipulatory czy roboty przemystowe.

Rozwinigcie umiejetnosci pracy z narzedziami i platformami do sterowania robotami, takimi jak srodowiska programistyczne, symulatory
robotéw, kontrolery itp.

Zapoznanie si¢ z r6znymi technikami sterowania robotami, takimi jak sterowanie pozycyjne, sterowanie trajektoria, sterowanie sila czy
sterowanie adaptacyjne.

Zrozumienie wyzwan zwiazanych z bezpieczenstwem i normami dotyczacymi sterowania robotami.

Praktyczne doswiadczenie w projektowaniu, programowaniu i testowaniu systemow sterowania robotami poprzez realizacj¢ projektow lub
laboratoriow.

Zdolno$¢ do analizy, oceny i optymalizacji systemow sterowania robotami pod katem efektywnosci, precyzji, predkosci czy
bezpieczenstwa.




EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma wiedze w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napedowe 1 sensoryczne robotéw przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
W1 [robotow przemystowych, (3) typowe zastosowania robotdw w przemysle K W11
WL1 Wie jaki ruch robota bgdzie odpowiedni do przeniesienia elementu zgodnie z budowag
manipulatora.
Posiada specjalistyczng wiedze w zakresie wybranej specjalnosci
W2 — - , — - K W16
W21 |Wle jakie sg algorytmy sterowania robotami przemystowymi i cobotami. -
Umiejetnosci
Potrafi rozwigzywaé podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacjg robotéw przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatoréw przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykow i1 sposobow programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
Ul bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow S
U1 Z wykorzystaniem srodowiska Matlab potrafi rozwigzaé zadanie proste i odwrotne
" |kinematyki manipulatora.
U2 Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowigzujgce w przemysle K U20
U2.1 |Zna zasady bezpiecznej pracy z robotem przemystowym. -
Kompetencje
Ma $§wiadomos$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
K1 |obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego K K02
K1.1 |Wie jak automatyzacja przy uzyciu robotow i cobotOw zmienia warunki pracy.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 [Specyfika problermow zwigzanych z jezykami programowania robotow 1 1
, Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 1
niezawodnos$¢ oprogramowania.
3 Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotéw i programowania robotow. 3 )
Typy danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
4 Programowanie robotow przemystowych. Uktady wspotrzednych, definiowanie zmiennych 4 3
pozycyjnych robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztgczowej, transformacje wzgledne.
5 Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni zklgczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i 4 5
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektorig ciagla oraz z punktu do punktu.
laboratorium 15 9
1 [Specyfika problermow zwigzanych z jezykami programowania robotow 1 1
, Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 1
niezawodnos$¢ oprogramowania.
3 Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotéw i programowania robotow. 3 )
Typy danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
4 Programowanie robotow przemystowych. Uktady wspotrzednych, definiowanie zmiennych 4 3
pozycyjnych robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztgczowej, transformacje wzgledne.
5 Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni zklgczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i 4 5
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektorig ciggla oraz z punktu do punktu.
projekt 15 9
1 [Specyfika problermow zwiagzanych z jezykami programowania robotow 1 1
, Modelowanie otoczenia, specyfikacja ruchu, struktura programu. Jezyki programowania, a 3 1
niezawodnos$¢ oprogramowania.
3 Narzedzia programistyczne do modelowania Srodowiska pracy robotéw i programowania robotow. 3 )
Typy danych, definiowanie lokalizacji, instrukcje ruchu, instrukcje sterujace.
4 Programowanie robotow przemystowych. Uktady wspotrzednych, definiowanie zmiennych 4 3
pozycyjnych robota w przestrzeni kartezjanskiej i ztagczowej, transformacje wzgledne.
5 Instrukcje ruchu, sterowanie w przestrzeni ztlgczowej oraz kartezjanskiej, zmiana predkosci i 4 5
przyspieszen, zmiana trybu ruchu, sterowanie trajektorig ciggla oraz z punktu do punktu.




WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K_Wi1
w2 w21 1|kolokwium K W16
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U13
U2 U2.1 1|kolokwium K _U20
KompetencjelWyklad
K1 K1.1 | 1]kolokwium | K_K02
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium K_Wi11
w2 w21 1|kolokwium K W16
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul Ul.1 1|kolokwium K U13
U2 U2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach K U20
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 | 1[aktywnos¢ na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_K02
Wiedza|Projekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W11
W2 W2.1 1|projekt K W16
Umiejt;tnoécilProjekt
U1 Ul.1 1|projekt K U13
U2 U2.1 1|projekt K _U20
KompetencjelProjekt
K1 K11 [ 1|projekt | K_K02
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

2010r.

Krzysztof Kurc. Mechatronika w projektowaniu robota. Rzeszow: Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej.

Uzupehiajaca

1 [Mariusz Giergiel, Zenon Hendzel, Wiestaw Zylski. Modelowanie i sterowanie mobilnych robotéw kotowych.

2 |Warszawa: Wydawnictwo Naukowe PWN 2002r.




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

W GEDGOWIE

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z06| 2 9 |Z206] 2
15 | ZO6| 2 9 |ZO6| 2
15 1206] 1 9 [ZO6] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyktad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Projekt 15 Projekt 9

Razem 45 Razem 27

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

ECTS 5 ECTS 5

WYMAGANIA WSTEPNE

Podstawy programowania sterownikow PLC

CEL PRZEDMIOTU
Celem przedmiotu jest zapoznanie z podstawami projektowania, wdrazania i serwisowania aplikacji wizualizacyjnych w
oprogramowaniu Wonderware InTouch. W trakcie przedmiotu student samodzielnie projektuje aplikacje wizualizacyjng od
podstaw poprzez konfiguracje okien synoptycznych, symboli graficznych nowej generacji (symbole ArchestrA), definicje
zmiennych oraz konfiguracje skryptow. Przedmiot obejmuje szereg przyktadow obrazujacych praktyczne sposoby
wizualizacji zasobow przedsigbiorstwa.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza

Posiada specjalistyczng wiedz¢ w zakresie wybranej specjalnosci

W1 WL1 Zna narzedzia informatyczne, mechanizmy i rozwigzania umozliwiajace wizualizacje K W16

" |zasobow przedsi¢biorstwa i monitorowanie procesu przemystowego.
Umiejetnosci

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

U1 K U18

Potrafi przygotowac, przeprowadzi¢ i wdrozy¢ projekt systemu wizualizacji procesu
przemystowego w programie InTouch.

Kompetencje
Ma $§wiadomos¢ szybkiej dezaktualizacji nabytej wiedzy w zakresie uktadow automatyki i robotyki oraz
wynikajacej stad konieczno$ci podnoszenia kompetencji zawodowych na bazie nowopowstajacych
technologii, znajagc mozliwosci dalszego doksztatcania si¢ zarowno na studiach o wyzszych poziomach,
jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki

Ul.1

K1 K_KO03

Rozumie potrzebe poszerzania wiedzy zwigzanej z metodologiczng i technologiczng strong

K1.1 . L
systemow wizualizacji




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT

=
(9}

[\®)
|

wyklad

o
(9]

Wprowadzenie do Astraada HMI CFG

Implementacja interakcji z uzytkownikiem

Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych

Programowanie skryptow

Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC

Implementacja trendow biezacych i historycznych

Alarmy: hierarchia i implementacja

Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi

Neo) fool BN Ko RO JEEy RUSH | (O B

Przyktad zaawansowanego projektu

—loofo] oo~ —

laboratorium

o
(9]

Wprowadzenie do Astraada HMI CFG

Implementacja interakcji z uzytkownikiem

Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych

Programowanie skryptow

Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC

Implementacja trendow biezacych i historycznych

Alarmy: hierarchia i implementacja

Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi

Neo) fool BN Ko R JEE RUSH | (O N

Przyktad zaawansowanego projektu

— oo~ —

projekt

(U
()]

Wprowadzenie do Astraada HMI CFG

Implementacja interakcji z uzytkownikiem

Definiowanie i wykorzystywanie zmiennych

Programowanie skryptow

Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens ze sterownikami PLC

Implementacja trendow biezacych i historycznych

Alarmy: hierarchia i implementacja

Integracja paneli operatorskich Weintek i Siemens z programami zewngtrznymi

Neo) fool ENE Ko R, JES RUSH | (O B

Przyktad zaawansowanego projektu

— oo —]—

= === === ]=|C]|=]|=]=|~<]|=]=]=<|~<]|=]C]=|—~<]|=]=]=<|—=]=]|~=]~]|\©

WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE

KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 | Wil |  i]kolokwium | K_ W16
Umiejt;tnoécilWyklad
Ul | ULl | 1|kolokwium | K_U18
KompetencjelWyklad
Kl | K11 | 1]kolokwium | K K03
WiedzalLaboratorium
Wi | Wil |  i]kolokwium | K_ W16
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul | Ul.l | 1|aktywno$é na zajeciach | K U18
KompetencjelLaboratorium
K1 | KI1.1 | 1[aktywno$¢ na zajeciach | K_K03
WiedzalProjekt
W1 | WL1 | i]projekt | K_ W16
Umiejt;tnoécilProjekt
Ul | ULl1 | 1|projekt | K_U18
KompetencjelProjekt
K1 | K11 | 1]projekt | K K03




OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

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

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

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

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




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 6 Forma zaliczenia Zaliczenie z ocena
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | Z06| 2 9 |Z206] 2
30 [ZzO6| 4 18 | ZO6| 4
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 30 Laboratorium 18
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 105 Praca wilasna studenta 123
Razem 150 Razem 150
ECTS 6 ECTS 6
WYMAGANIA WSTEPNE
wiedza z zakresu napedow i zasad mechaniki technicznej i wytrzymatosci materiatow
CEL PRZEDMIOTU
Opanowanie przez studenta wiedzy o konstrukcjach i uktadach napedowych oraz sensorycznych chwytakow i narzedzi
robotow
EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza
Ma elementarng wiedzg dotyczaca mechaniki oraz konstrukcji mechanicznych, jak réwniez stosowanych
w nich materiatach i sposobach ich doboru w celu zapewnienia wlasciwego cyklu zycia urzadzen i
W1 |systemow technicznych K W09
W11 Potrafi samodzielnie zaprojektowac¢ chwytak manipulatora na podstawie zadanych
parametrow
Ma wiedze w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napedowe 1 sensoryczne robotéw przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
e robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotoéw w przemysle RO
W2.1 |Ma wiedzg z zakresu obliczania charakterystyk sitowych i przemieszczeniowych chwytaka
w3 Posiada wiedz¢ w zakresie obecnego stanu oraz najnowszych trendéw rozwoju automatyki i robotyki K W17
W3.1 |Potraﬁ sledzi¢ tendencje rozwojowe w zakresie konstrukcji chwytakow -
Ma podstawowg wiedze niezbedng do zrozumienia spotecznych, ekonomicznych, prawnych i innych
pozatechnicznych uwarunkowan dziatalnosci inzynierskie;j
W4 - T - = ; = K W18
W41 Rozumie wptyw popr.a.lwnosm stosowania kryteriow doboru parametréw konstrukcji na -
zywotnos$¢ konstrukeji
Zna i rozumie podstawowe pojecia i zasady z zakresu ochrony wlasnosci przemystowej i prawa
autorskiego; potrafi korzysta¢ z zasobow informacji patentowe;j
WS W5.1 Zna zasafly dotyczace stosowania ochrony wlasnosci przemystowej oraz konsekwencje jej e
naruszenia




Umiejetnosci

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
Ul [|wyciagaé wnioski i formutowac opinie K U01
ULl Stosuje zasady ochrony wlasnosci przemystowej przy korzystaniu z literaturowych rozwigzan
* |konstrukcyjnych
Postuguje si¢ jezykiem angielskim w stopniu pozwalajacym na porozumienie si¢, czytanie ze
U2  |zrozumieniem prostych tekstow technicznych, m.in. instrukcji obstugi sprz¢tu i oprogramowania K U04
U2.1 |P0traﬁ czerpa¢ wiadomosci z literatury branzowej wydawanej w jezyku angielskim
Kompetencje
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,
il jak rowniez szkoleniach i kursach prowadzonych przez uznane jednostki i LS8
KL1 Potrafi zaplanowac $ciezke rozwoju zawodowego poprzez aktywny udziat w kursach i
) szkoleniach branzowych
Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiagni¢ciami techniki w dyscyplinie
automatyka i robotyka
K2 - - - — = - — K K04
K2.1 Rozu.rme znaczenie precyzyjnego przeds'tawmma 1n.formaCJ1 technicznych i ich wptyw na -
bezpieczenstwo uzytkowania danego obiektu technicznego
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 45 27
wyklad 15 9
1 [Charakterystyka efektoro6w robotéw przemystowych. 3 1
2 |Rozwigzania konstrukcyjnych chwytakow. Mechanizmy chwytakow. 3 2
3 [Chwytaki podci$nieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni. 3 2
4 Napedy chwytakow. Uktady sensoryczne chwytakow. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i 3 )
magazyny.
5 [|Narzedzia robotow do realizacji operacji technologicznych. 3 2
laboratorium 30 18
1 |Charakterystyka efektorow robotow przemystowych. 6 2
2 [Rozwigzania konstrukcyjnych chwytakow. Mechanizmy chwytakow. 6 4
3 [Chwytaki podci$nieniowe i magnetyczne. Chwytaki wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni. 6 4
4 Napedy chwytakow. Uktady sensoryczne chwytakoéw. Uktady wymiany narzedzi — uchwyty i 6 4
magazyny.
5 |Narzedzia robotéw do realizacji operacji technologicznych. 6 4
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|projekt 2|aktywno$¢ na zajeciach K W09
W2 W2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W11
W3 W3.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W17
W4 W4.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W18
W5 W5.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W19
UmiejetnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _U04
KompetencjelWyklad
K1 Ki1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K K03
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K K04
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W09
W2 Ww2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W11
W3 W3.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W17
W4 W4.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K W18




W5 | W51 | 1]projekt

| 2[obserwacja studenta

| K_W19

Unmiej Qtnoécil Laboratorium

U1l Ul.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U01
U2 U2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K U04
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K _KO03
K2 K2.1 1|projekt 2|obserwacja studenta K_Ko04

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne

Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wtasna studenta 105 123

Suma 150 150

ECTS 6 6

LITERATURA
Podstawowa

A. Morecki, J. Knapczyk “Podstawy robotyki — teoria i elementy manipulatoréw i robotow” WNT 1996

J. Honczarenko, ,,Roboty przemystowe. Budowa i zastosowania”, WNT 2004

Uzupelniajaca

|Heimann, W. Gerth. K. Popp, ,,Mechatronika: komponenty, metody, przyktady, PWN 2001




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 7 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
15 | E7 2 9 E7 2
15 {ZzO7| 1 9 1Z07| 1
15 1207] 1 9 [ZO7] 1
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJ EC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Laboratorium 15 Laboratorium 9
Projekt 15 Projekt 9
Razem 45 Razem 27
Praca witasna studenta 55 Praca wlasna studenta 73
Razem 100 Razem 100
ECTS 4 ECTS 4
WYMAGANIA WSTEPNE

Wiedza z zakresu podstaw robotyki i sterowania robotow

CEL PRZEDMIOTU

Uksztaltowanie podstawowych umiej¢tnosci w zakresie formutowania i implementacji zadan lokalizacji oraz planowania
ruchu robotéw mobilnych,

zapoznanie studentow z metodami i technikami nawigowania robotami mobilnymi,
nabycie umiejetnosci integrowania dostepnych systemow robota mobilnego.

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wptyw tych czynnikéw na mozliwos¢
utrzymania systemow i obiektow typowych dla studiowanego kierunku studiow

K_W08

Wi1.1 |Ma wiedzg w zakresie podstawowych systemow i typowych aplikacji robotyki mobilne;.

W2

Ma wiedzg w zakresie nowoczesnych robotow przemystowych obejmujaca: (1) podstawowe uktady
napgdowe i sensoryczne robotow przemystowych, (2) ograniczenia zwigzane z funkcjonowaniem
robotéw przemystowych, (3) typowe zastosowania robotow w przemysle

K W11

W2.1 |Zna 1 potrafi zastosowac proste modele robotow mobilnych.

Umiejetnosci

Potrafi wykorzysta¢ specjalistyczng wiedz¢ do rozwigzywania prostych zadan zwigzanych z wybrang
specjalnoscia

U1l

Potrafi kreatywnie postugiwa¢ si¢ dedykowanym oprogramowaniem i dostepnymi

Ul.1 o . .. . ; .
bibliotekami numerycznymi w implementowaniu zadan nawigacji

K _U18

Kompetencje

Swiadomie odpowiada za prace wtasng oraz przestrzega zasad okreslajacych prace w zespole

K1

K1.1 |P0traﬁ w zadaniu grupowym zaprojektowac uktad nawigacji robota.

K_KO01




TRESCI KSZTALCENIA

TEMAT 45 27
Wyklad 15 9
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 1
GPS, GLONASS 1 GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 1
Czujniki typu IMU, systemy okre$lania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 4 3
4 Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, Zrodta btedow i mozliwe sposoby 3 )
ich kompensac;ji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych robotow kotowych 2 2
Laboratorium 15 9
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 1
GPS, GLONASS 1 GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 1
Czujniki typu IMU, systemy okre$lania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 4 3
Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, Zzrodta btedow i mozliwe sposoby 3 )
ich kompensacji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych robotow kotowych 2 2
Projekt 15 9
Trilateracja — metoda wyznaczenia pozycji 2 1
GPS, GLONASS 1 GNSS. Podstawowe zastosowania GPS. Istota dziatania GPS 4 1
Czujniki typu IMU, systemy okre$lania potozenia i orientacji, filtracja wstgpna i obrobka sygnatow 4 3
Systemy nawigacji zliczeniowej robotow mobilnych, odometria, Zrodta btedow i mozliwe sposoby 3 )
ich kompensac;ji
Systemy nawigacyjne dla mobilnych robotow kotowych 2 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K W08
W2 W2.1 1|egzamin K W11
UmiejetnoécilWyklad
U1 | Ul.1 | llegzamin | K U18
Kompetencje|Wyklad
Kl | K11 | 1fegzamin | K_Ko01
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W08
W2 Ww2.1 1|kolokwium K W11
Umiejt;tnoécilLaboratorium
Ul | ULl | 1|kolokwium | K_U18
KompetencjelLaboratorium
Kl | K11 | 1]kolokwium | K_Ko1
WiedzalProjekt
W1 Wi1.1 1|projekt K W08
W2 W21 1[projekt K W11
UmiejgtnoécilProjekt
Ul | ULl | 1projekt | K_U18
KompetencjelProjekt
K1 | K11 | 1fprojekt | K_Ko01
OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Stacjonarne Niestacjonarne
Godziny zaje¢ dydaktycznych zgodnie z planem studiow 45 27
Praca wlasna studenta 55 73
Suma 100 100
ECTS 4 4




LITERATURA

Podstawowa

Honczarenko J.: - Roboty Przemystowe WNT 2010.

Dulgba I.: Metody i algorytmy planowania ruchu robotéw mobilnych i manipulacyjnych, Akademicka Oficyna
Wydawnicza EXIT, Warszawa 2001.

Uzupehiajaca

Szelerski M.W., Robotyka przemystowa: teoria, budowa, eksploatacja, Krosno 2019

Ben-Ari M., Mondada F., Elementy robotyki dla poczatkujacych, Gliwice 2022

Mazur A., Sterowanie oparte na modelu nicholonomicznych manipulatoréw mobilnych, Wroctaw 2009

AW

Zadanowicz R., Robotyzacja procesow wytwarzania, Gliwice 2007




PANSTWOWA WYZSZA SZKOEA ZAWODOWA W GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot|Instytut Politechniczny
Poziom ksztatcenia Studia pierwszego stopnia Profil studiow praktyczny
Kierunek studiow Automatyka i robotyka Specjalnosé Robotyka i Mechatronika
Modut ksztalcenia Specjalno$ciowy Jezyk wyktadowy polski
Semestr 5 Forma zaliczenia Egzamin
WYMIAR GODZINOWY ZAJEC DYDAKTYCZNYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt Wyktad Cwiczenia Laboratorium Projekt
Sles[o] [ T 1 T [ [ [ [ Iolwlel [ [ 1T T T [ T |
SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH
STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE
Wyktad 15 Wyktad 9
Razem 15 Razem 9
Praca witasna studenta 35 Praca wilasna studenta 41
Razem 50 Razem 50
ECTS 2 ECTS 2
WYMAGANIA WSTEPNE

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

CEL PRZEDMIOTU

zapoznanie studentow z podstawami teorii niezawodnosci w odniesieniu do systemow ztozonych, w ktorych wystepuja
manipulatory i roboty

zapoznanie studentow metodologia badania wlasno$ci manipulatoréw zgodnie z normg PN-EN 9283
zapoznanie studentow z podstawowymi technikami diagnostyki procesow

uksztaltowanie wiedzy odnosnie technik (rowniez zdalnych) diagnostycznych manipulatoréw i robotow

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg¢ o metodach, przyrzadach i uktadach pomiarowych stosowanych do pomiaru
wybranych wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych. Zna wplyw tych czynnikéw na mozliwosc
utrzymania systemow i obiektéw typowych dla studiowanego kierunku studiow

K_WO08

Wi1.1 |Potraﬁ postugiwac si¢ multimetrem w celu wykrywania uszkodzen napedow elektrycznych.

W2

Ma uporzadkowang wiedz¢ ogolng w zakresie urzadzen automatyki przemystowe;j i sieci
przemystowych, znajac ich systematyke, stosowane standardy oraz symbole stosowane do ich
przedstawiania

K_W14

Zna podstawowe certyfikaty bezpieczenstwa i elektryczne stosowane w oznaczaniu

Ww2.1 ) (o .
manipulatoréw i robotow.

Umiejetnosci

U1

Potrafi rozwigzywaé podstawowe zagadnienia zwigzane z eksploatacjg robotéw przemystowych, takie
jak: (1) zadanie kinematyki prostej i odwrotnej dla typowych manipulatoréw przemystowych, (2)
zastosowanie typowych jezykow i1 sposobow programowania robotow, (3) zastosowanie zasad
bezpieczenstwa zwigzanych z wykorzystaniem robotow

K_U13

U1 Potrafi skutecznie przewidzie¢ mozliwe awarie robotow bazujac na dostepnych danych

pomiarowych.




Stosuje zasady bezpieczenstwa i higieny pracy obowiazujace w przemysle
U2 - — - - . K U20
U2.1 |Zna regulamin BHP pracy z robotami i manipulatorami przemystowymi. -
Kompetencje
Ma $wiadomo$¢ permanentnego rozwoju i wptywu nowoczesnych metod i technik inzynierskich w
obszarze automatyki i robotyki na wzrost poziomu cywilizacyjnego
K1 P - — — - — K K02
K11 Potra'f.“l zdobywac¢ wiedz¢ z najnowszych publikacji w dziedzinie diagnostyki uszkodzen i -
awarii robotow przemystowych.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 15 9
Wyktad 15 9
1 |Pojgcia podstawowe diagnostyki, niezawodnosci i bezpieczenstwa systemow 3 1
5 Przemystowe standardy transmisji danych oparte o standard ProfiBus i ich zastosowanie w 4 3
diagnostyce systemow
3 [Badania diagnostyczne manipulatoréw zgodnie z normg PN-EN 9283 5 3
4 |Bezpieczenstwo systemow przemystowych 3 2
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza| Wyklad
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W08
W2 Ww2.1 1|kolokwium K Wi4
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|kolokwium K U13
U2 U2.1 1|kolokwium K U020
Kompetencje|Wyklad
K1 K1.1 | 1]aktywnosé na zajeciach |  2|obserwacja studenta | K_K02
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, Glogdéw, 2011

2 |Systemy transmisji danych, Fryskowski B., Wydawnictwa Komunikacji i Lacznosci, Warszawa, 2010

Uzupelniajaca

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 GEOGOWIE
INSTYTUT POLITECHNICZNY

SYLABUS/KARTA PRZEDMIOTU

W GEDGOWIE

INFORMACJE PODSTAWOWE O PRZEDMIOCIE

Nazwa jednostki prowadzacej przedmiot

Instytut Politechniczny

Poziom ksztalcenia

Studia pierwszego stopnia
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SUMARYCZNY WYMIAR GODZINOWY ZAJEC KONTAKTOWYCH

STUDIA STACJONARNE STUDIA NIESTACJONARNE

Wyklad 15 Wyktad 9

Laboratorium 15 Laboratorium 9

Razem 30 Razem 18

Praca wlasna studenta 95 Praca wlasna studenta 107

Razem 125 Razem 125

ECTS 5 ECTS 5
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kurs grafiki inzynierskiej i wytrzymalo$ci materiatow

CEL PRZEDMIOTU

Opanowanie wiedzy w zakresie projektowania mechatronicznego uktadéw mechanicznych

EFEKTY UCZENIA SIE DLA PRZEDMIOTU

KOD |

OPIS

| EFEKT

Wiedza

W1

Ma elementarng wiedzg w zakresie fizyki dotyczgca mechaniki, termodynamiki, optyki, elektrycznos$ci i
magnetyzmu oraz fizyki ciala statego, wigczajac wiedzg konieczng do zrozumienia podstawowych
zjawisk fizycznych wystepujacych w uktadach regulacji automatycznej. Ma podstawowg wiedze z
zakresu wybranej specjalno$ci 1 potrafi stosowa¢ jg w obszarze studiowanego kierunku studiow

K_W03

Wi1.1 |Wie jakie reguty rzadza nowoczesnym systemem mechatronicznym.

W2

Ma wiedzg w zakresie podstaw elektrotechniki i elektroniki, w tym wiedzg o podstawowych zjawiskach,
prawach, wielkos$ciach i jednostkach niezbedna do analizy prostych obwodow elektrycznych i
elektronicznych pradu stalego i sinusoidalnie zmiennego. Rozumie i potrafi stosowac tg wiedzg w
aspekcie zagadnien automatyki i robotyki

K_W07

Wie jak dziatajg podstawowe elementy sktadajace si¢ na uktad mechatroniczny, tj. elementy

W21 automatyki, elektroniki i elektrotechniki.

Umiejetnosci

Potrafi wykorzystac 1 wlasciwie dobra¢ aplikacje do obliczen inzynierskich, syntezy i analizy modeli
systemow, zardwno cyfrowych i analogowych

U1l

Potrafi korzysta¢ z programéw typu CAD i Matlab do zaprojektowania systemow

s mechatronicznych.

K_U05

Potrafi dobiera¢ i stosowac podstawowe elementy elektroniczne i uktady scalone do budowy prostych
uktadéw elektronicznych

U2

Potrafi zastosowa¢ odpowiednie elementy drobnej elektroniki (rezystory, kondensatory itp.)

pes oraz mikrokontrolery do realizacji prostych uktadow mechatronicznych.

K_U09




Kompetencje

Rozumie potrzebe jasnego formutowania informacji zwigzanych z osiggni¢ciami techniki w dyscyplinie
K1 |automatyka i robotyka K K04
K1.1 |J asno precyzuje, do czego moga stuzy¢ nowoczesne uktady mechatroniczne.
Potrafi wspoldziata¢ i pracowa¢ w grupie, przyjmujgc w niej rozne role, okreslac priorytety stuzace
realizacji okre§lonego przez siebie lub innych zadania
K2 . - - - . K_Ko06
K2.1 Potrafi zre?hzowac prosty projekt grupowy polegajacy na budowie wybranego uktadu -
mechatronicznego.
TRESCI KSZTALCENIA
TEMAT 30 18
wyklad 15 9
1 [Narzedzia do projektowania mechatronicznego 3 2
2 |Projektowanie mechatroniczne uktadow mechanicznych 3 2
3 [Projektowanie mechatroniczne uktadow elektronicznych 3 2
4 |Narzedzia informatyczne. 3 2
5 [|Narzedzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania 3 1
laboratorium 15 9
1 [Narzedzia do projektowania mechatronicznego 3 2
2 |Projektowanie mechatroniczne uktadow mechanicznych 3 2
3 [Projektowanie mechatroniczne uktadow elektronicznych 3 2
4 |Narzedzia informatyczne. 3 2
5 [|Narzedzia CAD/CAE do wirtualnego prototypowania 3 1
WERYFIKACJA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOD | OPIS | EFEKT
Wiedza|Wyklad
W1 Wi1.1 1|egzamin K W03
W2 W2.1 1|egzamin K W07
WiedzalLaboratorium
W1 Wi1.1 1|kolokwium K W03
w2 w21 1|kolokwium K W07
Umiejt;tnoécilWyklad
U1l Ul.1 1|egzamin K_U05
U2 U2.1 1|egzamin K U09
UmiejgtnoécilLaboratorium
Ul ULl | 1|kolokwium | K_U05
Kompetencje|Wyklad
K1 Ki1.1 1|egzamin K K04
K2 K2.1 1|egzamin K _ K06
KompetencjelLaboratorium
K1 K1.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K K04
K2 K2.1 1|aktywnos$¢ na zajgciach 2|obserwacja studenta K Ko06
OBCIAZENIE 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 5
LITERATURA
Podstawowa

1 |Poradnik mechatronika Haberle Gregor, Haberle Heinz, Kilgus Roland

Mechatronika Komponenty, metody, przyktady Bodo Heimann, Wilfried Gerth,Karl Popp




