Zat. nr 2 do UCHWALY Nr 149/2021/2022 Senatu PCz

POLITECHNIKA CZESTOCHOWSKA

PROGRAM STUDIOW

nazwa kierunku: Automatyka i Robotyka

Cykl ksztatcenia rozpoczynajacy sie
od roku akademickiego 2022/2023

Poziom ksztatcenia: studia pierwszego stopnia
Profil ksztatcenia: ogélnoakademicki
Forma studiow: niestacjonarna

Tytut zawodowy: inzynier



Spis tresci

Ogodlna charakterystyka prowadzonych studiow .. .................

Opis sylwetki absolwenta, obejmujgcy opis ogdlnych celéw ksztatcenia
oraz mozliwosci zatrudnienia i kontynuacji ksztatcenia przez

absolwentow studiow . . . ... ...
Parametryczna charakterystyka kierunku studiow . . .. ..............
Opis zasad i formy odbywania praktyk studenckich . ... ............

Harmonogram realizacji programu studiéw z podziatem na semestry i
lata cyklu ksztatcenia, z zaznaczeniem modutow podlegajgcych

wyborowi przez studenta oraz zakresow studiow . .. ...............
Opis efektow uczenia sie dla kierunku Automatyka i Robotyka . . . ... ..

Matryca pokrycia efektéw uczenia sie (zamierzone efekty uczenia sie
dla wszystkich zajec ujetych w planie studiow, w ktorych osiggany jest

efekt Kierunkowy) . . ... ...

Zajecia lub grupy zajec¢, niezaleznie od formy ich prowadzenia, wraz z
przypisaniem do nich efektow uczenia sie i tresci programowych
zapewniajgcych uzyskanie tych efektow, tj. opis zaje¢ w postaci

SylabusOw . . . ...
Warunki ukonczenia studiow . . . .. .. ... .

Tresci programowe przedmiotéw - studia niestacjonarne . ...........



1. Ogélina charakterystyka prowadzonych studiéow

Podstawowe informacje o kierunku

Nazwa kierunku studiow:

Automatyka i Robotyka

Poziom:

Pierwszego stopnia (inzynierskie)

Profil:

Ogodlnoakademicki

Forma studiow:

Niestacjonarna

absolwenta:

Liczba semestrow: 8
Klasyfikacja ISCED: 0714
taczna liczba punktow ECTS,
konieczna do ukonczenia 210
studiow na danym poziomie:
taczna liczba godzin zaje¢
konieczna do ukonczenia 1621
studiow:
Tytut zawodowy uzyskiwany przez

Inzynier

Dziedziny i dyscypliny naukowe, do ktérych odnoszg sie efekty uczenia sie

efektow uczenia sie):

techniczne

i elektrotechnika

Dziedzina Dyscyplina Udziat %
Dyscyplina wiodaca Nauki insven Automatyka,
. auki inzynieryjno-
(przypisano ponad 50% yhien] elektronika 100




2. Opis sylwetki absolwenta, obejmujacy opis ogélnych
celow ksztalcenia oraz mozliwosci zatrudnienia i

kontynuacji ksztalcenia przez absolwentow studiow

Sylwetka absolwenta kierunku Automatyka i Robotyka

Absolwent posiada wiedze i umiejetnosci niezbedne do wdrazania i
eksploatacji, urzgdzen i systemdéw automatyki oraz przemystowych urzgdzen
wykonawczych - robotow. Absolwent jest przygotowany do kreowania postepu
technicznego. Posiada umiejetnosci podejmowania twdrczych przedsiewziec
inzynierskich oraz kierowania zespotami ludzkimi. Absolwent kierunku posiada
wiedzg i umiejetnosci w zakresie: programowania sterownikéw programowalnych i
komputeréw oraz fgczenia ich z réznorodnymi urzgdzeniami pomiarowymi i
wykonawczymi, techniki cyfrowej i analogowej stosowanej w systemach regulacji,
algorytmow regulacji automatycznej i systemdéw czasu rzeczywistego oraz
mechaniki i robotyki, monitorowania i wizualizacji procesow przemystowych,
postugiwania sie nowoczesnymi wspomaganymi komputerowo technikami
projektowania i wytwarzania maszyn i urzgdzen; projektowania i obstugi
zrobotyzowanych stanowisk pracy, mechatronicznego spojrzenia na zagadnienia
projektowania maszyn i urzgdzen, obstugi i diagnostyki systemow sterowania i
regulacji, w tym robotdéw i manipulatorow.

Absolwent zna jezyk obcy na poziomie biegtosci B2 Europejskiego Systemu
Opisu Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy oraz posiada umiejetnosci

postugiwania sie jezykiem specjalistycznym w dziedzinie automatyki i robotyki.

Zakres studiowania na kierunku Automatyka i Robotyka

Podstawy matematyki, fizyki, podstawy programowania, rysunek
techniczny, elektrotechnika, metrologia elektryczna, podstawy ekonomii i ochrona
wiasnosci intelektualnej, podstawy organizacji i zarzgdzania, elektronika,
energoelektronika, podstawy automatyki, podstawy robotyki, maszyny elektryczne,
mikromaszyny, sterowniki mikroprocesorowe, technika mikroprocesorowa,
systemy przetwarzania sygnatéw, automatyka napedu elektrycznego, napedy w

robotyce, mechanika i mechatronika, uktady sterowania urzadzen



elektrotechnologicznych, rozproszone systemy pomiarowe.

Zatrudnienie po studiach na kierunku Automatyka i Robotyka

Studia pierwszego stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka zapewniajg
przygotowanie absolwenta do prowadzenia szeroko pojetej dziatalnosci
inzynierskiej] w obszarze automatyzacji procesow przemystowych, integracji
systemow przetwarzania sygnatéw i sterowania, w tym przygotowania i kierowania
produkcjg. Dlatego tez przewiduje sig, iz absolwent kierunku Automatyka i
Robotyka jest przygotowany do pracy w kraju oraz firmach korporacyjnych o
zasiegu miedzynarodowym, przedsiebiorstwach produkujgcych i serwisujgcych
urzgdzenia automatyki przemystowe;.

Absolwent moze by¢ zatrudniony jako projektant i konstruktor
elektromechanicznych urzgdzen wykonawczych, integrator rozproszonych,
przewodowych i bezprzewodowych systemdéw pomiarowo-sterujgcych. Moze
podjgé rowniez prace na stanowiskach pomocniczych w jednostkach badawczo-
rozwojowych, a takze w firmach prowadzgcych marketing, ustugi serwisowe i
szeroko pojetg obstuge urzadzen | systemdéw automatyki zawodowe;.
Zainteresowane rowniez powinny by¢ nim urzedy municypalne, straz pozarna,
policia czy wojsko — na stanowiskach technicznych przewidzianych dla
pracownikdéw cywilnych lub (po odpowiednim przeszkoleniu) dla oficerow
kontraktowych. Wiedza z zakresu przedmiotow ekonomicznych z kolei umozliwi
absolwentowi aktywne uczestnictwo w zyciu gospodarczym w tym, na
samodzielne prowadzenie wtasnej dziatalnosci gospodarczej w zakresie zaréwno
projektowania i instalacji zintegrowanych systeméw automatyki, jak i ich

eksploatacji oraz serwisu.



3.

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Parametryczna charakterystyka kierunku studiéw

Liczba godzin zaje¢ prowadzona na kierunku studidw przez nauczycieli

zatrudnionych w Uczelni jako podstawowym miejscu pracy: 1501h

Liczbe punktéw ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z jezyka
angielskiego: 8 ECTS

Wymiar praktyk studenckich oraz liczbe punktow ECTS:
4 tygodnie po 4 semestrze, 120h, 4 ECTS

W przypadku kierunku studiow przyporzgdkowanego do wiecej niz jednej
dyscypliny — okreslenie dla kazdej dyscypliny procentowego udziatu liczby
punktéw ECTS w liczbie punktow ECTS ogotem koniecznej do uzyskania
kwalifikacji odpowiadajgcych poziomowi ksztatcenia, oraz wskazanie
dyscypliny wiodacej:

Nie dotyczy

taczna liczba punktow ECTS, jakg student musi uzyska¢ w ramach zajec
prowadzonych z bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich lub innych

osbéb prowadzacych zajecia: 68 ECTS

Liczba punktéw ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z dziedziny
nauk humanistycznych lub nauk spotecznych (nie mniejszg niz 5 punktow
ECTS), w przypadku kierunkéw studiéw przyporzgdkowanych do dyscyplin w
ramach dziedzin innych niz odpowiednio nauki humanistyczne Iub nauki
spoteczne: 17 ECTS

- Podstawy ekonomii — 3 ECTS

- Ochrona wiasnosci intelektualnej — 3 ECTS

- Podstawy organizacji i zarzgdzania — 3 ECTS

- Jezyk angielski — 8 ECTS



7) Liczba punktow ECTS, ktoérg student musi uzyska¢ w ramach zajeé
podlegajgcych wyborowi przez studenta: 67 ECTS
- Przedmioty 1S-8S — 32 ECTS
- Przedmioty 10-120 — 20 ECTS
- Praca dyplomowa inzynierska — 15 ECTS

8) Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego, ktdorym nie przypisuje sie ani
efektow uczenia sie, ani punktow ECTS - w przypadku studiow stacjonarnych

pierwszego stopnia: 0 h

9) w przypadku:
a. studiow o profilu praktycznym — liczbe punktow ECTS przypisang do zaje¢
ksztattujgcych umiejetnosci praktyczne,

Nie dotyczy

b. studiéw o profilu ogdlnoakademickim — liczbe punktéw ECTS przypisang
do zaje¢ zwigzanych z prowadzong w Uczelni dziatalnoscig naukowg
w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktorych przyporzgdkowany jest kierunek
studiow oraz liczbe punktow ECTS przypisanych do zajec
przygotowujgcych studentéw do prowadzenia dziatalnosci naukowej lub
udziat w tej dziatalnosci:

169 ECTS

169 ECTS

- Przedmioty 1K-22K — 117 ECTS
- Przedmioty 1S-8S — 32 ECTS

- Przedmioty 10-120 — 20 ECTS



4. Opis zasad i formy odbywania praktyk studenckich

Opis zasad i form odbywania praktyk studenckich reguluje Ramowy program

praktyki kierunkowej dla kierunku Automatyka i Robotyka dostepny na stronie

wydziatu https://el.pcz.pl/pl/student/praktyki-studenckie

Ramowy program praktyki

Czas trwania praktyki - 4 tygodnie (20 dni roboczych).

Cele praktyki - nabycie nastepujgcych umiejetnosci z dziedziny automatyki i

robotyki:

czytanie i tworzenie dokumentacji technicznej,

montaz, tgczenie aparatury oraz oprzyrzgdowania,

instalowanie i konfiguracja oprogramowania,

projektowanie urzgdzen i systemow automatyki,

obstuga i programowanie robotéw mobilnych oraz manipulacyjnych,

dobdr srodkédw technicznych i organizacyjnych do wykonywania zadan w

zakresie nowoczesnych systemow automatyki i robotyki.

Dla realizacji ww. celdw student powinien w ramach praktyki wykonywaé

prace o charakterze projektowo-dokumentacyjnym jak réwniez wykonawczym,

dotyczgce urzgdzen oraz systemow automatyki i robotyki.

Zakres programowy praktyki powinien obejmowaé przynajmniej jeden

sposrod nastepujgcych tematow:

obstuga i serwis regulatorow przemystowych,

obstuga i serwis regulatorow przemystowych,

modelowanie i symulacja uktadow automatyki z wykorzystaniem
specjalistycznych przybornikéw programu Matlab/Simulink,

projektowanie urzadzen i systemow automatyki dla wybranego procesu
technologicznego,

programowanie robotdbw manipulacyjnych z  wykorzystaniem jezyka
blokowego,

projektowanie trajektorii ruchu robotdéw manipulacyjnych przy zastosowaniu


https://el.pcz.pl/pl/student/praktyki-studenckie

symulatora,

- obstuga i programowanie robotéw mobilnych,

- projektowanie i wykonanie przemystowych sieci komunikacyjnych
(np. Modbus, Profibus, CC-Link, CANopen, DeviceNet),

- tworzenie aplikacji internetowych do monitoringu i sterownia urzgdzeniami
automatyki,

- archiwizacja i przetwarzanie danych wybranego procesu technologicznego,

tworzenie i przechowywanie dokumentacji technicznej.

Szczegdétowy program praktyki pozostawia sie do uzgodnienia pomiedzy

pracodawcg a praktykantem.

5. Harmonogram realizacji programu studiow
z podzialem na semestry i lata cyklu ksztatcenia,
z zaznaczeniem modutdéw podlegajgcych wyborowi

przez studenta oraz zakreséw studiéw



Harmonogram zajec¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYStLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogoétem Semestr 1
Lp. Nazwa przedmiotu
Z|h | W | C L W |C|L|S|P| ECTS
1P |Matematyka 2|36 | 18 | 18 18 |18 6
2P |Fizyka 236 |18 | 18 18 |18 6
3P [Informatyka 2| 36| 18 18 18 18 6
1K | Rysunek techniczny 212719 18 9 18 6
1KO | Podstawy ekonomii 1|18 | 18 18 3
2KO | Ochrona wiasnosci intelektualnej 1] 9 9 9 3
KO Szkolenie dotyczgce bezpiecznych i 1| 4 4 4 0
higienicznych warunkéw ksztatcenia
Razem 94 136|36|0|0| 30
Ogétem w semestrze 166

10




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogodtem Semestr 2
Lp. Nazwa przedmiotu
Z| | :h | W | C L W | C|L|S|P|ECTS

1P | Matematyka 2136 |18 | 18 18 |18 6
2K | Mechanika 2|36 (18 | 18 18 |18 6
3K |Podstawy programowania 2| 36| 18 18 18 18 6
3KO | Podstawy organizacji i zarzgdzania 2118 | 9 9 9 |9 3
4K | Inzynieria materiatowa 1|18 | 18 18 3
5K | Elektrotechnika 2|36 |18 | 18 18 |18 6
Razem 99 |63(18(0(0| 30

Ogétem w semestrze 180

11




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogoétem Semestr 3
Lp. Nazwa przedmiotu
Z|h | W | C L W |C|L|S|P|ECTS
5K | Elektrotechnika 3145118 | 9 | 18 18 | 9 |18 5
5KO | Jezyk angielski 1] 30 30 30 2
6K | Metrologia elektryczna 2| 36 | 18 18 18 18 5
7K | Podstawy elektroniki 3136 | 9 9 | 18 9 |9 |18 4
8K | Technika mikroprocesorowa 21271 9 18 18 4
9K | Podstawy automatyki 3145|118 | 9 | 18 18 | 9 |18 5
Razem 72 [57|90(0|0| 25
Ogoétem w semestrze 219

12




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Ogodtem Semestr 4
Lp. Nazwa przedmiotu
E |Z|Zh| W | C L W | C |L|S|P|ECTS
5KO | Jezyk angielski 1] 30 30 30 2
6K | Metrologia elektryczna 1 21271 9 18 9 18 4
10K | Maszyny elektryczne 3145 (18| 9 | 18 18| 9 |18 5
11K | Metody numeryczne 2127 9 18 9 18 3
Bezpieczenstwo uzytkowania urzgdzenh
12K 1] 9 9 9 1
elektrycznych
15K | Podstawy robotyki 1 3145|118 | 9 | 18 18| 9 |18
20K | Praktyka 4 tyg 120
Razem 63 | 168 |72|0(0| 23
Ogoétem w semestrze 303

13




Harmonogram zaje¢ dla kierunku: AUTOMATYKA | ROBOTYKA
Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW  2) PRZEMYSEOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogodtem Semestr 5
Lp. Nazwa przedmiotu
E|Z]| Zh Wi | C| L |SIP|W|C|L|S|P]|ECTS

5KO | Jezyk angielski 1| 30 30 30 2
13K | Energoelektronika 3| 36 9 |9 18 9 |9 |18 4
14K | Sterowniki mikroprocesorowe 3| 36 9 18 91 9 18 9 4
16K | Automatyka napedu elektrycznego 3| 36 9 18 9| 9 18 9 4
19K | Rozproszone systemy pomiarowe 1|2 27 9 18 9 18 4
17K | Systemy przetwarzania sygnatow 3| 36 9 18 919 18 9 6

Razem 45 139|90(0 (27| 24

Ogétem w semestrze 201

14



Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogétem Semestr 6
Lp. Nazwa przedmiotu
h [ W |C| L W | C|L|S|P|ECTS
5KO | Jezyk angielski 30 30 30 2
Uktady sterowania urzgdzen
18K _ 36 | 18 18 18 18 6
elektrotechnologicznych
1 4S|Przedmioty zakresowe 108 | 108 144 16
Razem 162(30|18|0(0| 24
Ogdétem w semestrze 210

15




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogodtem Semestr 7
Lp. Nazwa przedmiotu
h | W | C W [C|L|S|P| ECTS
5 8S |Przedmioty zakresowe 144 | 144 144 16
1 120 |Przedmioty obieralne 72 | 72 72 8
Razem 216|10|0|0|0 24
Ogoétem w semestrze 216

16




Harmonogram zaje¢ dla kierunku: AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW  2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogodtem Semestr 8
Lp. Nazwa przedmiotu
E|Z]| Zh W | C| L |SIP|W|C|L S|P|ECTS
1 120 |Przedmioty obieralne 108 | 108 108 12

21K | Seminarium dyplomowe 1| 18 18 18 3
22K |Praca dyplomowa inzynierska 15

Razem 108(0|0|18]|0 30

Ogétem w semestrze 126

Ogoétem w toku studiow 1621 210

17



Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: AUTOMATYZACJA PROCESOW

Przedmioty zakresowe

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Ogétem Semestr 6
Lp. Nazwa przedmiotu
E| Z | Zh W L Pl W L|S|P|ECTS

1S | Cyfrowe przetwarzanie sygnatow 1| 3| 36 9 18 9 9 18 9 4
2S |Robotyzacja procesdw przemystowych 13| 36 9 18 9 9 18 9 4
3S |Pomiary przemystowe 3| 36 9 18 91 9 18 9 4
4S | Modelowanie w mechatronice 3| 36 9 18 919 18 9 4

Razem 36 72|10(36| 16

Ogoétem w semestrze 144

18




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: AUTOMATYZACJA PROCESOW

Przedmioty zakresowe

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Ogétem Semestr 7
Lp. Nazwa przedmiotu
E| Z | Zh W L Pl W L|S|P[|ECTS

5S |Napedy w robotyce 3| 36 9 18 919 18 9 4
6S | Metody diagnostyki procesow 13| 36 18 9 (18 919 4
7S |Elektroniczne systemy zabezpieczen 3| 36 9 18 919 18 9 4
8S | Sterowniki PLC i systemy SCADA 1| 3| 36 9 18 9 9 18 9 4

Razem 45 5419(36| 16

Ogoétem w semestrze 144

19




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: PRZEMYStLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Przedmioty zakresowe

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Ogétem Semestr 6
Lp. Nazwa przedmiotu
E| Z| Zh W [C| L w L |S|P|ECTS
1S |Metody analizy i przetwarzania obrazéw 36 9 18 9 18 9 4
2S | Sterowniki PLC i systemy SCADA 12| 36 18 18 18 18
Metody statystyczne w systemach
3S 1| 3| 36 9 18 9 18 9 4
przemystowych
4S | Programowanie w jezyku Python 2 | 36 18 18 18 18 4
Razem 54 7210118 16
Ogoétem w semestrze 144

20




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie

Zakres:

Przedmioty zakresowe

PRZEMYStOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Ogétem Semestr 7
Lp. Nazwa przedmiotu
Z | Zh W |[C| L Pl W L|S|P[|ECTS

5S | Przemystowe systemy czasu rzeczywistego 3| 36 9 18 919 18 9 4
6S | Metody sztucznej inteligencji w automatyce 3| 36 9 18 9| 9 18 9 4
7S | Systemy automatyki domowej 3| 36 9 18 9 9 18 9 4
8S |Modelowanie i symulacje 2 | 36 18 18 18 18 4

Razem 45 7210(27| 16

Ogoétem w semestrze 144

21




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

Przedmioty obieralne

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogoétem Semestr 7
Lp. Nazwa przedmiotu
E| Z| Zh W [C| L w L [S|P| ECTS
10 | Mikromaszyny 36 18 18 18 18 4
Maszyny elektryczne z komutacj
20 yn i 1 2 | 36 | 18 18 18 18 4
elektroniczng
40 |Programowanie w jezykach graficznych 3| 36 9 18 9 18 9 4
60 | Modelowanie rozmyte 36 18 18 18 18
Razem 63 721019 16
Ogdétem w semestrze 144

22




Harmonogram zaje¢ dla kierunku:

Studia niestacjonarne inzynierskie
Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW

Przedmioty obieralne

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Ogétem Semestr 8
Lp. Nazwa przedmiotu
E|Z| Zh | W |[C| L w L |S|P|ECTS

30 |Uktady energooszczedne 2 | 36 18 18 18 18 4
50 | Kompatybilnosc¢ elektromagnetyczna 2 | 36 18 18 18 18 4
70 | Oswietlenie przemystowe 2 | 36 18 18 18 18 4
80 |Uktady automatycznego sterowania 2 | 36 18 18 18 18 4
90 | Programowanie obiektowe 2 | 36 18 18 18 18 4
100 | Projektowanie uktadow napedowych 3| 36 9 18 9 18 9 4
110 | Uczenie maszynowe 2 | 36 18 18 18 18 4
120 | Termografia komputerowa w automatyce 2 | 36 18 18 18 18 4

Razem 135 144|019 32

Ogoétem w semestrze 288
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6. Opis efektéw uczenia sie dla kierunku Automatyka i Robotyka

Poziom
i forma

ksztatcenia:

Studia pierwszego stopnia niestacjonarne

Profil

ksztatcenia:

Ogdlnoakademicki

Symbol
kierunkowego

efektu uczenia

sie

Opis kierunkowego

efektu uczenia sie

Symbol
uniwersalnej
charakterysty
Ki
pierwszego
stopnia dla

poziomu 6%*)

Symbol
charakterysty
ki drugiego
stopnia
efektow
uczenia sie
dla
kwalifikacji na

poziomie 6**)

Symbol
charakterystyki

drugiego stopnia

efektow uczenia sie

dla kwalifikacji
umozliwiajgcych
uzyskanie
kompetencji

inzynierskich***)

Osoba posiadajgca kwalifikacje pierwszego stopnia:

w zakresie wiedzy

KAR1A_ W01

ma wiedze w zakresie
algebry i analizy
matematycznej,
rachunku
rozniczkowego i
catkowego, liczb
zespolonych i
probabilistyki, w tym
metod
matematycznych i
numerycznych
niezbednych do opisu
i analizy obiektow i
procesow

technicznych, a w

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG
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szczegolnosci
obwodow
elektrycznych,
elementow
elektronicznych i
systemow automatyki i

robotyki

KAR1A_WO02

ma wiedze w zakresie
mechaniki klasycznej,
termodynamiki, fizyki
ciata statego, optyki,
fizyki jgdrowej,
elektrycznosci i
magnetyzmu, w tym
wiedze niezbedng do
zrozumienia
podstawowych zjawisk
wystepujgcych w
systemach automatyki
i robotyki i ich

otoczeniu

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_WO03

ma wiedze dotyczgcag
budowy i dziatania
sprzetu
komputerowego,
programowania
klasycznego i
obiektowego;
programowej obstugi
urzgdzen w czasie
rzeczywistym;
stosowania baz
danych i technik
komputerowych w

dziatalnosci

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG
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inzynierskiej

KAR1A_WO04

ma wiedze w zakresie
numerycznego
rozwigzywania rownan
algebraicznych i
rézniczkowych;
stosowania
algorytmow
numerycznych i
narzedzi
informatycznych w

technice

P6U_ W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_ W05

zna uktady
automatyki, regulacji i
sterowania,
przetwarzania
sygnatdéw; rozumie
problemy stabilnosci w
uktadach
dynamicznych i zna

metody ich opisu

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_WO06

ma elementarng
wiedze w zakresie
podstaw robotyki, ma
wiedze dotyczacyg
projektowania
prostych robotow,
sktadanych ze
standardowych
podzespotdw,
implementacji
podstawowego
oprogramowania
sterujgcego robotami;

projektowania

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG
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prostych uktadow

sterowania robotami

KAR1A_WO7

zna zasady
przedstawiania
graficznego
elementow i urzadzen
automatyki, obwodow
i ich pofgczen;
projektowania
komputerowego;
czytania dokumentacji

technicznej

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_WO08

zna szczegoétowo
teorie obwodow pradu
statego i
przemiennego oraz
podstawowe prawa
elektrotechniki,
rozumie
wystepowanie stanow
ustalonych i
nieustalonych, zna
wiasciwosci
elementow obwodow

elektrycznych

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_ W09

ma wiedze dotyczgca
opisu i analizy
algorytmow
przetwarzania
sygnatow ciggtych i
dyskretnych w czasie;
opisywania systemoéw
liniowych; analizy
transmisji sygnatéw

przez systemy liniowe

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG
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KAR1A_W10

ma szczegotowag
wiedze dotyczaca
budowy
mikroprocesorow i
mikrokontrolerow oraz
zasad programowania
w jezykach niskiego i

wysokiego poziomu

P6U_ W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_W11

ma uporzgdkowang
wiedze z zakresu
zasad projektowania
eksperymentu i
przeprowadzania
badan,
dokumentowania
wynikow pomiaréw
oraz obliczania
niepewnosci
uzyskanych wynikdw,
jednostek miar, a
takze zna zasady
stosowania aparatury
pomiarowej oraz
wiasciwosci
podstawowych
przyrzgdow
pomiarowych,
funkcjonowania
systemow
pomiarowych oraz
metody komunikaciji
przyrzadow i
oprogramowania

systemoéw

P6U_ W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A W12

zna podstawy

P6U_W

P6S_WG

P6S_WG

28




teoretyczne dziatania
elementow
elektronicznych,
sterowanych i
niesterowanych
elementow
energoelektronicznych
, analogowych i
cyfrowych ukfadéw
elektronicznych,

uktaddéw scalonych

P6S_KK

KAR1A_ W13

zna teoretyczne
podstawy dziatania
transformatorow,
maszyn elektrycznych
i urzadzen
napedowych, zna
zasady projektowania
I modelowania
uktaddw napedowych i
ich aplikacji

przemystowych

P6U_W P6S_WG

P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_W14

ma wiedze w zakresie
modelowania i analizy
urzgdzen
mechatronicznych pod
katem ich budowy i
rodzaju sprzezen
wewnetrznych;
optymalnego doboru
parametréow
geometrycznych
urzgdzen
mechatronicznych i

mechanicznych w

P6U_W P6S_WG

P6S_KK

P6S_WG
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kontek$cie zatozonej
wytrzymatosci oraz
trwatosci ich

konstrukcji

KAR1A_W15

orientuje sie w
obecnym stanie oraz
najnowszych trendach
rozwojowych
automatyki i robotyki,
pozyskuje wiedze w
jezyku polskim i
angielskim na

poziomie biegtosci B2

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_ W16

ma elementarng
wiedze na temat cyklu
zycia maszyn,
urzgdzen i systemow

elektrycznych

P6U W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_W17

zna budowe i zasady
funkcjonowania
urzgdzen
elektrotechnologiczny
ch

P6U_W

P6S_WG
P6S_KK

P6S_WG

KAR1A_W18

ma podstawowg
wiedze niezbedng do
rozumienia
pozatechnicznych
uwarunkowan
dziatalnosci
inzynierskiej; zna
podstawowe zasady
bezpieczenstwa i
higieny pracy
obowigzujgce w

przemysle

P6U_W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KR

P6S_WK

30




elektrotechnicznym;
zna problem wptywu
energii
elektromagnetycznej i
urzgdzen
elektrycznych na
infrastrukture oraz

srodowisko

KAR1A_ W19

ma elementarng
wiedze w zakresie
zarzgdzania, w tym
zarzgdzania jakoscig, i
prowadzenia
dziatalnosci

gospodarczej

P6U_ W

P6S_WK
P6S_KK

P6S_WK

KAR1A_W20

ma elementarng
wiedze w zakresie
prawa autorskiego i
ochrony wiasnosci
intelektualnej oraz

prawa patentowego

P6U_W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KR

P6S_WK

KAR1A W21

posiada podstawowg
wiedze dotyczgcag
tworzenia i rozwoju
form indywidualnej
przedsiebiorczosci z
uwzglednieniem
uwarunkowan
dziatalnosci

inzynierskiej

P6U W

P6S_WK
P6S_KK
P6S_KO

P6S_WK

w zakresie umiejetnosci

KAR1A_UO1

potrafi pozyskiwac
informacje z literatury,
baz danych oraz

innych zrédet (w wersiji

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW
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drukowanej i
elektronicznej), takze
w jezyku angielskim w
zakresie
elektrotechniki; potrafi
integrowac uzyskane
informacije,
dokonywac ich
interpretaciji, a takze
wyciggac¢ wnioski oraz
formutowac i

uzasadnic opinie

KAR1A UO2

potrafi porozumiewac
sie przy uzyciu
réznych technik w
srodowisku
zawodowym
zZwigzanym z
automatyka i robotykag
oraz w innych
srodowiskach, w tym
potrafi korzystac¢ z
roznych narzedzi
komunikacji
elektronicznej,
efektywnie
wykorzystywaé
platformy, fora i
panele dyskusyjne do
porozumiewania sie,
wyrazania swoich

opinii i uwag

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW

KAR1A_UO3

potrafi przygotowac (w
jezyku polskim i

angielskim na

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW
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poziomie biegtosci B2)
dobrze
udokumentowane
opracowanie
problemow z zakresu
realizacji zadania

inzynierskiego

KAR1A_UO4

potrafi przygotowac i
przedstawic
prezentacje ustng
poswiecong
zagadnieniom
zZwigzanym z
realizacjg zadania

inzynierskiego

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_UO5

ma umiejetnosci
samoksztatcenia sie w
celu podnoszenia

swoich kompetencji

P6U_U

P6S_UW
P6S_UU

P6S_UW

KAR1A_UO6

ma umiejetnosci
postugiwania sie
jezykiem angielskim w
stopniu
umozliwiajgcym
porozumiewanie sie, a
takze czytanie ze
zrozumieniem
dokumentacji
technicznej, kart
katalogowych,
instrukcji obstugi
urzgdzen automatyki i

robotyki

P6U_U

P6S_UW
P6S_UK

P6S_UW

KAR1A UO7

potrafi zastosowac

rownania rozniczkowe

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW
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i catkowe oraz liczby
zespolone do opisu
zjawisk w automatyce
i robotyce oraz
analitycznie
rozwigzywac rownania
algebraiczne i
rozniczkowe w celu
przeprowadzenia
analizy dziatania

uktadéw automatyki

KAR1A_UOS8

potrafi zastosowaé
metody numeryczne
do rozwigzania
zadania z zakresu
dziatania obwodu lub
uktadu automatyki i
robotyki oraz
wykorzystac
odpowiednie
narzedzie

informatyczne

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U09

potrafi planowac i
przeprowadzadé
eksperymenty, w tym
pomiary symulacyjne
komputerowe,
interpretowac
uzyskane wyniki i

wycigga¢ wnioski

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U10

potrafi analizowac
dziatanie elementow
stosowanych w
systemach automatyki
I robotyki

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW
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KAR1A_U11l

potrafi zamodelowac
(przy wykorzystaniu
narzedzi
informatycznych) i
zaprojektowac system
automatyki, dobrac
odpowiednie elementy
i przeprowadzi¢
badania jego
funkcjonowania, umie
formutowac¢ zadania
optymalizacyjne,
postugiwac sie
wybranymi
algorytmami; analizy i

interpretacji rozwigzan

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U12

umie zaprojektowaé
uktad prostego robota,
ztozonego ze
standardowych
podzespotéw, oraz
dokonac
implementac;ji
podstawowego
oprogramowania
sterujgcego robotami
wraz z
zaprojektowaniem
prostych uktaddéw

sterowania robotami

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U13

potrafi przeprowadzi¢
analize
funkcjonowania
systemu automatyki

oraz wykonac

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW
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obliczenia wydajnosci
systemu w warunkach

eksploatacyjnych

KAR1A _U14

potrafi dokonac¢
analizy ekonomicznej
zaprojektowanego

systemu automatyki

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U15

potrafi dobrac i
zestawi¢ aparature
pomiarowo-sterujgca
do wykonania
okreslonego badania,
opracowac wyniki
pomiarow i
przeprowadzi¢ analize
uzyskanych wynikéw,
w tym oszacowac

niepewnosc¢

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U16

potrafi zestawi¢
system pomiarowo-
sterujgcy ztozony z
kontrolera
(komputera),
przyrzgdow i uktadéw
akwizycji, potrafi
wykorzystac
zintegrowane
srodowisko
programistyczne do
przygotowania
aplikacji do akwizycji,
wizualizacji i analizy

uzyskanych wynikéw

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U17

potrafi zaprojektowaé

uktad napedowy z

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW
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wykorzystaniem
przeksztattnikow, z
uwzglednieniem
zadanych kryteriow
uzytkowych i

ekonomicznych

KAR1A_U18

potrafi dobrac i
obstugiwa¢ maszyny
elektryczne i
transformatory, jako
elementy systemow
automatyki przy
zachowaniu zasad

bezpieczenstwa

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U19

potrafi przeprowadzic¢
analize
funkcjonowania
elektroenergetycznych
uktadow zasilania
systemdw automatyki
oraz wykonac
obliczenia jego
wydajnosci w
warunkach

eksploatacyjnych

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U20

potrafi dokonac¢
doboru
mikroprocesorow i
mikrokontrolerow dla
potrzeb automatyki i
robotyki;
projektowania
uktadow
mikroprocesorowych
pod katem

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW
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zastosowan

przemystowych

KAR1A_U21

potrafi zaprojektowaé
system
mikroprocesorowy do
zadan z zakresu
sterowania, kontroli
lub pomiaréw i
napisac prostg

aplikacje

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U22

potrafi - przy
formutowaniu i
rozwigzywaniu zadan
obejmujgcych
projektowanie
uktaddw i systemow
automatyki -
dostrzegac ich
aspekty
pozatechniczne, w
tym Srodowiskowe,

ekonomiczne i prawne

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO
P6S_KO

P6S_UW

KAR1A_U23

stosuje zasady
bezpieczenstwa i

higieny pracy

P6U_U

P6S_UW
P6S_KO

P6S_UW

KAR1A U24

potrafi opracowac i
zrealizowaé
rozwigzanie
inzynieryjno-
techniczne
skierowane na
stworzenie
wysokoefektywnego i
ekonomicznego

uktadu sterowania

P6U U

P6S_UW
P6S_UO
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KAR1A U25

potrafi sprawdzi¢
konfiguracje
systemoéw i uktadow
automatyki i dziatania

zabezpieczen

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U26

potrafi zaprojektowac i
dobra¢ urzagdzenia w
systemach automatyki

I robotyki

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A_U27

potrafi rozwigzywac
problemy dotyczgce
gospodarki
elektroenergetyczne;j
w tym w zakresie
odnawialnych zrodet

energii

P6U_U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

KAR1A U28

potrafi konfigurowac i
obstugiwaé
urzgdzenia i systemy
pomiarowo — sterujgce
i zabezpieczeh w
procesach

przemystowych

P6U U

P6S_UW
P6S_UO

P6S_UW

w zakresie kompetencji spotecznych

KAR1A_KO1

rozumie potrzebe
uczenia sie przez cate
zycie; potrafi
inspirowac i
organizowac proces
uczenia sie innych

0sob

P6U_K

P6S_KK
P6S_KO

KAR1A_KO02

ma swiadomosé
waznosci i
Zrozumienie

pozatechnicznych

P6U_K

P6S_KO
P6S_KR

39




aspektow i skutkdw
dziatalnosci
inzynierskiej, w tym jej
wptywu na
Srodowisko, i
zwigzanej z tym
odpowiedzialnosci za

podejmowane decyzje

KAR1A KO3 | potrafi wspétdziatac i P6U_K P6S_KO
pracowac w grupie, P6S_KR
przyjmujgc w niej
rozne role

KAR1A_KO04 | potrafi odpowiednio P6U_K P6S_KO
okresli¢ priorytety P6S_KR
stuzgce realizacji
okreslonego przez
siebie lub innych
zadania

KAR1A_KO5 | prawidiowo P6U_K P6S_KO
identyfikuje i P6S KR
rozstrzyga dylematy
zZwigzane z
wykonywaniem
zawodu

KAR1A KO06 | potrafi mysle¢ i dziatac¢ P6U_K P6S_KO
W Sposob P6S_KR
przedsiebiorczy

KAR1A KO7 | ma swiadomos¢ roli P6U K P6S KO
spofecznej absolwenta P6S_KR

uczelni technicznej, a
zwtaszcza rozumie
potrzebe
formutowania i
przekazywania

spoteczenstwu, w
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szczegolnosci poprzez
srodki masowego
przekazu, informacji i
opinii dotyczacych
osiggniec techniki i
innych aspektow
dziatalnosci
inzynierskiej;
podejmuje starania,
aby przekazac takie
informacje i opinie w
sposOb powszechnie

zrozumiaty

*) Symbol uniwersalnej charakterystyki pierwszego stopnia dla poziomu 6, zawartej
w zatgczniku do Ustawy z dnia 22 grudnia 2015r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikaciji.

**) Symbol charakterystyki drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji na poziomie
6, zawartej w zatgczniku do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia
14 listopada 2018r. w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla
kwalifikacji na poziomach 6 - 8 Polskiej Ramy Kwalifikacji.

***)  Dotyczy wytgcznie kierunkéw studiow umozliwiajgcych uzyskanie kompetencii
inzynierskich — symbol charakterystyki drugiego stopnia efektéw uczenia sie dla kwalifikacji
umozliwiajgcych  uzyskanie  kompetencji  inzynierskich, zawartej w  zatgczniku
do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018r.
w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia sie dla kwalifikacji na poziomach

6-8 Polskiej Ramy Kwalifikaciji.
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7. Matryca pokrycia efektéw uczenia sie (zamierzone efekty
uczenia sie dla wszystkich zaje¢ ujetych w planie studiow, w

ktorych osiggany jest efekt kierunkowy)

Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 1P — 3KO

1P |2P |3P| 1K |1KO|2KO | 2K | 3K | 3KO
KAR1A WO01| X
KAR1A_WO02 X X
KAR1A W03 X X
KAR1A W04
KAR1A_WO05
KAR1A W06
KAR1A W07 X X
KAR1A_WO08
KAR1A W09
KAR1A W10
KAR1A W11 X
KAR1A W12
KAR1A W13
KAR1A W14 X
KAR1A_W15
KAR1A W16
KAR1A_ W17
KAR1A W18 X
KAR1A W19 X X
KAR1A_W20 X
KAR1A_ W21 X
KAR1A_UO1
KAR1A_U02
KAR1A_UO3
KAR1A_U04
KAR1A_UO5 | X X
KAR1A_UO06
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 1P — 3KO

1P| 2P |3P | 1K |1KO|2KO|2K | 3K |3KO

KAR1A_ UO7

KAR1A_UO8

KAR1A_U09 X

KAR1A U10 X

KAR1A U1l X

KAR1A _U12

KAR1A U13

KAR1A_U14 X

KAR1A_U15 X

KAR1A U16

KAR1A_U17

KAR1A _U18

KAR1A U19

KAR1A U20

KAR1A U221

KAR1A U22 X X

KAR1A U23 X

KAR1A_U24

KAR1A U25

KAR1A U26

KAR1A_U27

KAR1A U28

KAR1A_KO1 X X

KAR1A_KO02 X

KAR1A KO3| X | X X

KAR1A_KO04 X X X

KAR1A_KO05

KAR1A_KO06 X

KAR1A_KO7
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 4K — 13K

4K |5K |5KO |6K | 7K | 8K [9K | 10K [ 11K | 12K | 13K

KAR1IA W01 | X

KAR1A W02 | X X

KAR1A_WO03

KAR1A_WO04 X

KAR1A_WO05 X

KAR1A_ W06

KAR1A_WO7

KAR1A_WO08 X

KAR1A_ W09 X

KAR1A_W10 X

KARIA_ W11 X

KAR1A W12 X X

KAR1A_W13 X

KAR1A_W14

KAR1A_W15| X X

KAR1A_W16

KAR1A_W17

KAR1A_ W18 X

KAR1A_W19

KAR1A_W20

KAR1A W21

KAR1A_UO1 | X X X X X

KAR1A_U02 X

KAR1A UO3 X

KAR1A_UO4 X

KAR1A_UO5 | X

KAR1A UO6 X
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 4K — 13K

4K | 5K |5KO | 6K | 7K | 8K | 9K | 10K | 11K | 12K | 13K

KAR1A_UO07 X

KAR1A_UOS8 X X X

KAR1A _U09 X X X

KAR1A U10

KAR1A U1l X

KAR1A _U12

KAR1A U13

KAR1A_U14

KAR1A_U15 X | X X X

KAR1A U16

KAR1A _U17

KAR1A _U18

KAR1A U19

KAR1A_U20 X

KAR1A U221 X

KAR1A_U22

KAR1A_U23 X

KAR1A_U24

KAR1A U25

KAR1A_U26 X

KAR1A_U27

KAR1A U28

KAR1A_KO1

KAR1A_KO02

KAR1A_ KO3 XX | X[ X]| X

KAR1A_KO04 X

KAR1A_KO05

KAR1A_ K06

KAR1A_KO7
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 14K — 22K

14K | 15K | 16K | 17K | 18K | 19K | 20K | 21K | 22K

KAR1A_ W01 X
KAR1A_WO02 X | X
KAR1IA_WO03| X X X
KAR1A_WO04 X X
KARIA_WO05| X X | X

KAR1A_WO06 X X
KAR1A_WO07

KAR1A_WO08 X

KARIA_WQ09| X

KAR1IA W10| X

KARIA_ W11 X X

KAR1A_ W12 X

KAR1A_ W13 X

KAR1A_W14 X

KARIA W15 X | X | X X | X

KAR1A_ W16

KAR1A_W17 X | X

KAR1A_W18 X

KAR1A W19

KAR1A_W20

KAR1A_ W21

KAR1A_UO1 X X1 X | X

KAR1A_U02

KAR1A_UO3 X X | X | X

KAR1A _UO4 X | X

KAR1A_UO5 X

KAR1A_UO6 X | X
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 14K — 22K

14K | 15K | 16K | 17K | 18K | 19K | 20K | 21K | 22K

KAR1A_UO7

KAR1A UO8

KAR1A_U09 X | X X

KAR1A_U10 X

KAR1A_U11l

KAR1A _U12 X

KAR1A_U13

KAR1A_U14

KAR1A_U15 X

KAR1A_U16 X

KAR1A_U17

KAR1A U18

KAR1A_U19

KAR1A_U20

KAR1A U21| X

KAR1A_U22

KAR1A_U23

KAR1A U24

KAR1A_U25

KAR1A_U26 X

KAR1A_U27

KAR1A_U28| X

KAR1A_KO1

KAR1A_KO02

KAR1A_KO03

X X| X| X
X

KAR1A_KO04

KAR1A K05

KAR1A_KO06 X

KAR1A_KO7 X
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 1S AP — 4S PSI

1S|2S(3S|4S|5S5|6S|7S|(8S| 1S | 2S|3S | 4S

AP |AP AP |AP |AP |AP |AP |AP | PSI | PSI | PSI | PSI

KAR1A_ W01

KAR1A_ W02

KAR1A_ W03 X X X

KAR1A W04 | X X

KAR1A_WO05 X X X

KAR1A_WO06 X X

KAR1A_WO07

KAR1A_ W08 X

KAR1A_WO09| X X X

KAR1A _W10| X

KAR1A_W11 X

KAR1A_ W12 X

KAR1A_ W13 X

KAR1A_ W14 X X

KAR1A_W15 X X| X | X

KAR1A_W16 X X | X

KAR1A_W17 X

KAR1A_ W18 X

KAR1A_W19

KAR1A_ W20

KAR1A_ W21

KARIA U0l | X | X | X | X X | X

KAR1A UO2

KAR1A_UO3 X | X | X X

KAR1A_UO4 X

KAR1A _UO05 X X

KAR1A_UO6 | X
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 1S AP — 4S PSI

1S|2S|3S|4S|55|6S|7S|85|1S | 2S5 |3S | 4S

AP | AP AP |AP|AP AP |AP |AP |PSI | PSI|PSI | PSI

KAR1A UO7

KAR1A_ UO8

KARIA U09| X | X | X

KAR1A U10 X

X| X| X| X| X
X

KAR1A_U11

KAR1A _U12 X

KAR1A U13

KAR1A_U14

KAR1A_U15 X

KAR1A_U16| X X X

KAR1A_U17 X

KAR1A _U18

KAR1A _U19

KAR1A U20

KAR1A U221

KAR1A_U22

KAR1A U23 X

KAR1A_U24 X

KAR1A_U25

KAR1A U26

KAR1A_U27

KAR1A_U28 X

KAR1A_KO1| X X

KAR1A_KO02 X

KAR1IA_KO3| X | X | X X

KAR1A_KO04| X X

KAR1A_KO05 X

KAR1A_KO06

KAR1A_KO7
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 5S PSI — 50

5S

6S

7S

8S

10

20

30

40

50

PSI

PSI

PSI

PSI

KAR1A_ W01

KAR1A_ W02

KAR1A_ W03

KAR1A_ W04

KAR1A_WO05

KAR1A_WO06

KAR1A_WO07

KAR1A_ W08

KAR1A_W09

KAR1A_W10

KAR1A_W11

KAR1A_ W12

KAR1A_ W13

KAR1A_ W14

KAR1A_W15

KAR1A_W16

KAR1A_W17

KAR1A_ W18

KAR1A_W19

KAR1A_ W20

KAR1A_ W21

KAR1A _UO1

KAR1A UO02

KAR1A_UO3

KAR1A_UO4

KAR1A UO5

KAR1A_UO6
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 5S PSI — 50

5S

6S

7S

8S

10

20

30

40

50

PSI

PSI

PSI

PSI

KAR1A UO7

KAR1A UO8

KAR1A_U09

KAR1A U10

KAR1A_U11l

X X| X| X

KAR1A_U12

KAR1A U13

KAR1A_U14

KAR1A_U15

KAR1A_U16

KAR1A_U17

KAR1A_U18

KAR1A_U19

KAR1A U20

KAR1A_U21

KAR1A_U22

KAR1A U23

KAR1A_U24

KAR1A_U25

KAR1A U26

KAR1A_U27

KAR1A_U28

KAR1A_KO1

KAR1A_KO02

KAR1A_KO03

KAR1A_KO04

KAR1A_KO05

KAR1A_KO06

KAR1A_KO7
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 60 — 120

60|70(80|90|100|110|120

KAR1A_ W01

KAR1A_WO02 X

KAR1A_ W03 X X X

KAR1A_ W04

KAR1A_WO05| X X

KAR1A_WO06

KAR1A_WO07

KAR1A_ W08

KAR1A_W09

KAR1A W10

KARIA W11 X

KAR1A_ W12 X

KAR1A_ W13 X

KAR1A_ W14

KAR1A_W15 X X

KAR1A_ W16 X

KAR1A_W17 X

KAR1A_ W18

KAR1A_ W19

KAR1A_W20

KAR1A_ W21

KAR1A UO1 X X X

KAR1A_U02

KAR1A_UO3 X X

KAR1A_UO4

KAR1A_UO5 X

KAR1A_UO6 X
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Matryca pokrycia efektéw uczenia sie: Przedmioty: 60 — 120

60|70(80|90|100|110|120

KAR1A_UO7

KAR1A_UO08| X

KAR1IA _U09| X | X X X

KAR1A_U10

KAR1A_U11 X X

KAR1A U12

KAR1A_U13

KAR1A_U14

KAR1A_U15 X X

KAR1A_U16 X

KAR1A _U17 X

KAR1A U18

KAR1A _U19

KAR1A_U20

KAR1A U21 X

KAR1A _U22

KAR1A_U23

KAR1A _U24

KAR1A_U25

KAR1A_U26 X

KAR1A _U27

KAR1A_U28

KAR1A_KO1 X

KAR1A_KO02

KAR1A_KO03 X

KAR1A_KO04

KAR1A K05

KAR1A_KO06 X X

KAR1A_KO7
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8. Zajecia lub grupy zajec¢, niezaleznie od formy ich
prowadzenia, wraz z przypisaniem do nich efektéw uczenia
sie i tresci programowych zapewniajacych uzyskanie tych

efektow, tj. opis zaje¢ w postaci sylabuséw

Opis zaje¢ w postaci sylabuséw poszczegolnych przedmiotéw zawieraja:

Tresci programowe przedmiotéw - studia niestacjonarne

9. Warunki ukonczenia studiow

- Laczna liczba punktéw ECTS, konieczna do ukonczenia studiow: 210 ECTS

- Obrona pracy dyplomowej: TAK
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Tresci programowe przedmiotow - studia

niestacjonarne

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia niestacjonarne

Przedmioty podstawowe
| ksztatcenia ogolnego

55



Nazwa przedmiotu

Matematyka
Mathematics
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 1P_ANS1 M
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
Obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 18 0 0 0 6

Koordynator | Dr Jowita Rychlewska, jowita.rychlewska@im.pcz.pl

Prowadzacy | Dr Jowita Rychlewska, jowita.rychlewska@im.pcz.pl
Dr Katarzyna Freus, katarzyna.freus@im.pcz.pl

Dr Lena Lacinska, lena.lacinska@im.pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z podstawowych zagadnien rachunku rézniczkowego i

catkowego funkcji jednej zmiennej oraz liczb zespolonych.

C2. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci rozwigzywania zadan z rachunku

rézniczkowego i catkowego funkcji jednej zmiennej oraz liczb zespolonych.

C3. Wskazanie zastosowan wyktadanej teorii w wybranych zagadnieniach fizyki i techniki.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z zakresu matematyki na poziomie szkoty srednie;.

2. Umiejetnos¢ korzystania z réoznych zrodet informaciji, w szczegolnosci z podrecznikéw

oraz zbiorow zadan (w wersji drukowane;j i elektronicznej).

3. Umiejetnosc¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

Efekty uczenia sie
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EU1l. Student posiada podstawowg wiedze teoretyczng z wybranych dziatow analizy

matematycznej i liczb zespolonych w zakresie tresci prezentowanych na wyktadach.

EU2. Student potrafi rozwigzywac zadania z wybranych dziatdéw analizy matematycznej i

liczb zespolonych.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W1 — Funkcja jednej zmiennej i jej wtasnosci. 2
W2 — Ciggi liczbowe. 2
W3 — Granica wiasciwa i niewtasciwa funkcji w punkcie i w nieskonczonosci. 2
Asymptoty funkciji.
W4 — Ciggtosc funkcji i pochodna funkcji jednej zmiennej. 2
W5 — Twierdzenia o funkcjach rozniczkowalnych i ich zastosowania. 2
W6 — Catka nieoznaczona. 2
W7 — Catka oznaczona i jej zastosowania. 2
W8, W9 — Liczby zespolone. 4
SUMA 18
Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin
C1 — Wyznaczanie dziedziny funkcji jednej zmiennej, badanie wtasnosci 2
funkcji.
C2 — Badanie monotonicznosci ciggdw, obliczanie granic ciggow. 2
C3 — Obliczanie granic funkcji w punkcie i w nieskonczonosci, wyznaczanie 2
asymptot funkciji.
C4, C5 — Badanie ciggtosci funkcji. Wyznaczanie pochodnej funkciji. 4
Zastosowanie twierdzen o funkcjach rézniczkowalnych.
C6 — Catka nieoznaczona. 2
C7 — Catka oznaczona i jej zastosowania. 2
C8 — Liczby zespolone. 2
C9 — Kolokwium. 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
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2.
3.

Tablica klasyczna lub interaktywna
Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / ¢wiczenia - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1.
F2.

F3.
P1.
P2.

Ocena przygotowania do ¢éwiczen

Ocena umiejetnosci zastosowania zdobytej wiedzy teoretycznej do rozwigzywania
zadan

Ocena aktywnosci podczas zajec

Zaliczenie na ocene — kolokwium

Ocena opanowania materiatu nauczania bedgcego przedmiotem wykfadu — test

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 35
Przygotowanie do zaje¢ 35
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 44
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji -
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.
2.
3.

W. Zakowski, G. Decewicz, Matematyka, cz. 1, WNT, Warszawa 2010

R. Leitner, Zarys matematyki wyzszej, cz. 1, 2 WNT, Warszawa 1995

M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Definicje, twierdzenia, wzory,

Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2003

M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 1. Przyktady i zadania, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2003

T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra liniowa 1. Definicje, twierdzenia, wzory, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2003

T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra liniowa 1. Przyktady i zadania, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2003

W. Krysicki, L. Wiodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz. 1, PWN,
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Warszawa 2005

8. W. Zakowski, W. Kotodziej, Matematyka, cz. 2, WNT, Warszawa 2009
9. G. M. Fichtenholz, Rachunek rézniczkowy i catkowy, tom 1 i 2, PWN Warszawa 1997

10. W. Stankiewicz, Zadania z matematyki dla wyzszych uczelni technicznych, cz. IA, IB,

PWN, Warszawa 1995

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt | Odniesienie efektu do efektow
: Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia uczenia sie dla kierunku _
: przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
sie Automatyka i Robotyka*
EU1 KAR1A W01 C1, C3 wyktad 1,2 P2
EU2 KAR1A W01, KAR1A _UO05, c2. Ca ewiczenia ) F1, F2,
KAR1A K03 F3, P1
* — wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student posiada podstawowg wiedze teoretyczng z wybranych dzialow analizy
EU1 | matematycznej i liczb zespolonych w zakresie tresci prezentowanych na
wyktadach.
) Student nie opanowat nawet czesciowo wiedzy teoretycznej z zakresu analizy
matematycznej i liczb zespolonych.
Student opanowat czesciowo wiedze teoretyczng z wybranych dziatdw analizy
3 matematycznej i liczb zespolonych w zakresie tresci prezentowanych na wyktadach.
Zna podstawowe definicje i twierdzenia, ale nie zawsze rozumie ich sens.
Student opanowat wiedze teoretyczng z wybranych dziatéw analizy matematycznej i
3.5 |liczb zespolonych w =zakresie tresci prezentowanych na wykladach. Zna
podstawowe definicje i twierdzenia, ale nie zawsze rozumie ich sens.
Student dobrze opanowat wiedze teoretyczng z wybranych dziatbw analizy
4 matematycznej i liczb zespolonych w zakresie tresci prezentowanych na wyktadach.
Zna podstawowe definicje i twierdzenia i rozumie ich sens.
Student dobrze opanowat wiedze teoretyczng z wybranych dziatbw analizy
iz matematycznej i liczb zespolonych w zakresie tresci prezentowanych na wyktadach.

Zna podstawowe definicje i twierdzenia, rozumie ich sens, ale nie zawsze potrafi

podac przyktady ich zastosowan.
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Student bardzo dobrze opanowat wiedze teoretyczng obejmujgcg materiat z
dziedziny analizy matematycznej i liczb zespolonych prezentowany na wyktadzie.
Zna podstawowe definicje i twierdzenia, rozumie ich sens oraz potrafi podac

przyktady ich zastosowania.

EU2

Student potrafi rozwigzywa¢ zadania z wybranych dziatéw analizy

matematycznej i liczb zespolonych.

Student nie potrafi zastosowac poznanej wiedzy teoretycznej do rozwigzywania
elementarnych zadan z wybranych dziatow analizy matematycznej i liczb

zespolonych.

Student w stopniu dostatecznym opanowat umiejetnos¢ rozwigzywania

elementarnych zadan.

3.5

Student potrafi zastosowac poznang wiedze teoretyczng do rozwigzywania zadan

podstawowych. Ma ktopoty z zadaniami bardziej ztozonymi.

Student potrafi zastosowaé poznang wiedze teoretyczng do rozwigzywania

réznorodnych zadan o podwyzszonym stopniu trudnosci.

4.5

Student potrafi zastosowac¢ poznang wiedze teoretyczng oraz wykorzystywacé
zaprezentowane w trakcie zaje¢ narzedzia i metody do rozwigzywania
postawionych probleméw z analizy matematycznej i liczb zespolonych. Niekiedy ma

ktopoty z interpretacjg wynikow.

Student potrafi zastosowac¢ poznang wiedze teoretyczng oraz wykorzystywacé
wszystkie zaprezentowane w trakcie zaje¢ narzedzia i metody do rozwigzywania
postawionych probleméw z analizy matematyczne i liczb zespolonych. Potrafi

zinterpretowac otrzymane wyniki.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Matematyka
Mathematics
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 1P_ANS1 M
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
Obowigzkowy 1 niestacjonarne Polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18E 18 0 0 0 6

Koordynator | Dr Jowita Rychlewska, jowita.rychlewska@im.pcz.pl

Prowadzacy | Dr Jowita Rychlewska, jowita.rychlewska@im.pcz.pl
Dr Katarzyna Freus, katarzyna.freus@im.pcz.pl

Dr Lena Lacinska, lena.lacinska@im.pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami z zakresu algebry, rachunku

rozniczkowego funkcji wielu zmiennych oraz réwnaniami rézniczkowymi zwyczajnymi.

C2. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci rozwigzywania zadan z algebry,

rachunku rézniczkowego funkcji wielu zmiennych oraz rozwigzywania réwnan

rozniczkowych zwyczajnych.

C3. Wskazanie zastosowan wyktadanej teorii w wybranych zagadnieniach fizyki i techniki.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z matematyki z zakresu rachunku rézniczkowego i catkowego funkcji jednej

zmiennej.

Wiedza z matematyki z zakresu szkoty sredniej.

Umiejetnos¢ korzystania z réznych zrédet informacji, w szczegdélnosci z podrecznikow

oraz zbiorow zadan (w wersji drukowane;j i elektronicznej).
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Efekty uczenia sie

EUL1l. Student posiada podstawowg wiedze teoretyczng z algebry, rachunku rézniczkowego
funkcji wielu zmiennych i rbwnan rézniczkowych zwyczajnych w zakresie tresci
prezentowanych na wyktadach.

EU2. Student posiada umiejetnos¢ rozwigzywania zadan z zakresu algebry i rachunku
rézniczkowego funkcji wielu zmiennych. Student umie rozwigzywac¢ wybrane typy

rownan rézniczkowych zwyczajnych.

Tresci programowe: wykiady Liczba

godzin
W1 — Macierze i wyznaczniki. 2
W2 — Uktady réwnan liniowych. 2
W3 — Elementy rachunku wektorowego i geometrii analityczne;. 2
W4 — Rachunek rozniczkowy funkcji wielu zmiennych. 2
W5 — Réwnania rézniczkowe pierwszego rzedu (o rozdzielonych zmiennych, 2
liniowe, Bernoulliego).
W6 — Réwnania rézniczkowe drugiego rzedu. 2
W7 — Réwnania rézniczkowe liniowe rzedu n. 2
W8 — Uktady réwnan rézniczkowych. 2
W9 — Transformacja Laplace’a i jej zastosowanie do rozwigzywania réwnan 2
rézniczkowych zwyczajnych i uktadoéw réwnan rézniczkowych.

SUMA 18

Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba

godzin
C1 - Macierze i wyznaczniki. 2
C2 — Uktady réwnan liniowych. 2
C3 — Elementy rachunku wektorowego i geometrii analitycznej. 2
C4 — Wyznaczanie pochodnych czgstkowych funkcji wielu zmiennych, 2
ekstrema lokalne funkcji dwoch zmiennych.
C5 — Réwnania rozniczkowe pierwszego rzedu (o rozdzielonych zmiennych, 2
liniowe, Bernoulliego).
C6 — Roéwnania rézniczkowe drugiego rzedu. 2
C7 — Rownania rozniczkowe liniowe rzedu n. 2
C8 — Uktady rownan rozniczkowych. 2
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C9 — Kolokwium. 2

SUMA 18
Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / éwiczenia - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1.
F2.

F3.
P1.
P2.

Ocena przygotowania do éwiczen

Ocena umiejetnosci zastosowania zdobytej wiedzy teoretycznej do rozwigzywania
zadan

Ocena aktywnosci podczas zajec

Zaliczenie na ocene — kolokwia

Ocena opanowania materiatu nauczania bedgcego przedmiotem wyktadu — egzamin

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 35
Przygotowanie do zaje¢ 35
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 44
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji -
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.
2.
3.

W. Zakowski, W. Kotodziej, Matematyka, cz. 2, WNT, Warszawa 2009

R. Leitner, Zarys matematyki wyzszej, cz. 2, 3 WNT, Warszawa 1995

W. Krysicki, L. Wtodarski, Analiza matematyczna w zadaniach, cz. 2, PWN,
Warszawa 2005

W. Zakowski, W. Leksinski, Matematyka, cz. 4, WNT, Warszawa 1995

T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra liniowa 1. Definicje, twierdzenia, wzory, Oficyna
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6. T. Jurlewicz, Z. Skoczylas, Algebra liniowa 1. Przyktady i zadania, Oficyna

Wydawnicza GiS, Wroctaw 2003

Wydawnicza GiS, Wroctaw 2003
7. M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 2. Przyktady i zadania, Oficyna
Wydawnicza GiS, Wroctaw 2002
8. M. Gewert, Z. Skoczylas, Analiza matematyczna 2. Definicje, twierdzenia, wzory,

Oficyna Wydawnicza GiS, Wroctaw 2004
9. G. M. Fichtenholz, Rachunek rézniczkowy i catkowy, tom 2 i 3, PWN Warszawa 1997

10. W. Stankiewicz, Zadania z matematyki dla wyzszych uczelni technicznych, cz. IA, IB,

PWN, Warszawa 1995

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt | Odniesienie efektu do efektow _ .
_ - _ Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia uczenia sie dla kierunku _ o
. _ przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
sie Automatyka i Robotyka*
EU1 KAR1A W01 C1,C3 Wyktad 1,2 P2
KAR1A W01, KAR1A UOQ5, , F1, F2,
EU2 C2,C3 Cwiczenia 2
KAR1A_ KO3 F3, P1
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student posiada podstawowg wiedze teoretyczng z algebry, rachunku
EU1l | rézniczkowego funkcji wielu zmiennych i réownan rézniczkowych zwyczajnych
w zakresie tresci prezentowanych na wyktadach.
Student nie opanowat nawet czesciowo wiedzy teoretycznej z zakresu algebry,
2 rachunku roézniczkowego funkcji wielu zmiennych oraz réwnan rézniczkowych
zwyczajnych, ktéra zostata zaprezentowana na wyktadach.
Student opanowat czesciowo wiedze teoretyczng =z algebry, rachunku
3 rézniczkowego funkcji wielu zmiennych oraz réwnan rézniczkowych zwyczajnych.
Zna podstawowe definicje i twierdzenia, ale nie zawsze rozumie ich sens.
Student opanowat wiedze teoretyczng z algebry, rachunku rézniczkowego funkcji
T wielu zmiennych oraz rownan rézniczkowych zwyczajnych, w zakresie tresci

prezentowanych na wyktadach. Zna podstawowe definicje i twierdzenia, ale nie

Zawsze rozumie ich sens.

64




Student dobrze opanowat wiedze teoretyczng z algebry, rachunku rézniczkowego
funkcji wielu zmiennych oraz réwnan rézniczkowych zwyczajnych. Zna podstawowe

definicje i twierdzenia i rozumie ich sens.

4.5

Student dobrze opanowat wiedze teoretyczng z algebry, rachunku rézniczkowego
funkcji wielu zmiennych oraz réwnan rézniczkowych zwyczajnych, w zakresie tresci
prezentowanych na wyktadach. Zna podstawowe definicje i twierdzenia, rozumie ich

sens, ale nie zawsze potrafi podac przyktady ich zastosowan.

Student bardzo dobrze opanowat wiedze teoretyczng obejmujgcg materiat z
algebry, rachunku rézniczkowego funkcji wielu zmiennych oraz rownan
rézniczkowych zwyczajnych, prezentowany na wyktadzie. Zna podstawowe definicje

i twierdzenia, rozumie ich sens oraz potrafi podac przyktady ich zastosowania.

EU2

Student posiada umiejetnos¢ rozwigzywania zadan z zakresu algebry i
rachunku rézniczkowego funkcji wielu zmiennych. Student umie rozwiazywaé

wybrane typy rownan rézniczkowych zwyczajnych.

Student nie potrafi zastosowac poznanej wiedzy teoretycznej do rozwigzywania
elementarnych zadan z algebry, rachunku rézniczkowego funkcji wielu zmiennych

oraz rownan rézniczkowych zwyczajnych.

Student w stopniu dostatecznym opanowat umiejetnos¢ rozwigzywania

elementarnych zadan.

3.5

Student potrafi zastosowac poznang wiedze teoretyczng do rozwigzywania zadan

podstawowych. Ma ktopoty z zadaniami bardziej ztozonymi.

Student potrafi zastosowac¢ poznang wiedze teoretyczng do rozwigzywania

réznorodnych zadan o podwyzszonym stopniu trudnosci.

4.5

Student potrafi zastosowac¢ poznang wiedze teoretyczng oraz wykorzystywaé
zaprezentowane w trakcie zaje¢ narzedzia i metody do rozwigzywania
postawionych problemoéw z algebry, rachunku rézniczkowego funkcji wielu
zmiennych oraz réwnan rozniczkowych zwyczajnych. Niekiedy ma ktopoty z

interpretacjg wynikow.

Student potrafi zastosowac¢ poznang wiedze teoretyczng oraz wykorzystywaé
wszystkie zaprezentowane w trakcie zaje¢ narzedzia i metody do rozwigzywania
postawionych probleméw z algebry, rachunku rézniczkowego funkcji wielu
zmiennych oraz réwnan rézniczkowych zwyczajnych. Potrafi zinterpretowaé

otrzymane wyniki.

[lI. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE
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. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

. Informacje na temat warunkéw zaliczania zajec przekazywana jest studentom podczas
pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Fizyka
Physics
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 2P _ANS1 F
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18E 18 0 0 0 6

Koordynator

Dr hab. Katarzyna Ozga, prof. P.Cz., katarzyna.ozga@pcz.pl

Prowadzacy

Dr hab. Katarzyna Ozga, prof. P.Cz., katarzyna.ozga@pcz.pl
Dr inz. Jarostaw Jedryka, jaroslaw.jedryka@pcz.pl
Dr Piotr Rakus, piotr.rakus@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.

Zapoznanie studentow z podstawowymi pojeciami z fizyki ogdlne;.

C2.

Zapoznanie studentow z podstawowymi zasadami i prawami fizyki ogolnej

wysapujgcymi w ich otoczeniu w zakresie obejmowanym wykfadem.

Cs3.

Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci stosowania wiedzy teoretycznej
do rozwigzywania zadan z danego dziatu fizyki. W szczegdlnosci zawiera sie w tym
opanowanie przydatnej nie tylko w tym przedmiocie metodyki rozwigzywania
problemow polegajgcej na redukcji do prostego modelu umozliwiajgcej zastosowanie

podstawowych praw i zasad.

C4.

Nabycie przez studentéw biegtosci w postugiwaniu sie jednostkami miar wielkosci

fizycznych z uktadu Sl.

C5.

Zapoznanie studentdw z metodami pomiarowymi fizyki ogolnej stuzgcymi do
wyznaczania okreslonych parametréw i statych fizycznych w ramach tematyki

¢wiczen audytoryjnych.
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Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

Wiedza z zakresu podstaw fizyki objetej programem nauczania w szkole Sredniej.

2. | Wiedza z analizy matematycznej z zakresu rachunku rézniczkowego i catkowego,
ktéra wyprzedza w czasie kurs semestralny z laboratorium fizyki (konkretnie do
oszacowania niepewnosci pomiarowych wielkosci mierzonych posrednio).

3. | Umiejetnosc¢ ptynnego stosowania aparatu matematycznego objetego programem
nauczania w szkole sredniej.

4. | Umiejetnosc¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

Umiejetnosc korzystania z roznych zrédet informaciji, w szczegdlnosci z podrecznikow

oraz zbioréw zadan

Efekty ksztalcenia

EUL. | Student zna i rozumie podstawowe pojecia, zasady, prawa fizyki ogdlnej oraz
podstawowe zjawiska i procesy fizyczne zachodzgce w jego otoczeniu.
EU2. | Student potrafi dokonac interpretacji rownania fizycznego przedstawionego w formie

wzoru matematycznego

EU3. | Student posiada umiejetnos¢ samodzielnego rozwigzywania zadan z fizyki ogolnej.

Tresci programowe: wyktady

Liczba

godzin

W1 - Elementy metodologii fizyki i wielkosci fizyczne. Pojecie skalara,
wektora [ uktadu odniesienia. Wektor
w danej reprezentacji. Rachunek wektorowy, iloczyn skalarny i wektorowy.

Definicja pochodnej i calki, praktyczne przykfady liczenia pochodnych.

2

W2 - Pojecie ruchu (wektor potozenia, predkosci i przyspieszenia) w ruchu
postepowym i obrotowym. Definicja pedu i sity (odpowiednio momentu pedu
[ momentu sity). Zasady zachowania. Uktady inercjalne
i nieinercjalne. Zasady dynamiki Newtona. Prawo powszechnego cigzenia.
Energia kinetyczna ruchu postepowego i obrotowego. Energia potencjalna
(grawitacyjna i odksztatcenia). Zasada zachowania pedu, momentu pedu i

energii mechanicznej. Ruch w polu sita centralnych. Prawa Keplera.

W3 - Uktady ciat. Oddziatywania dwoéch ciat (zderzenia sprezyste i
niesprezyste, centralne i niecentralne). Kinematyka i dynamiki bryty

sztywnej. Efekt giroskopowy.
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W4 - Elementy mechaniki i optyki relatywistycznej. Zasada wzglednosci
Galileusza. Transformacje Lorentza
i ich konsekwencje dotyczagce dtugosci, czasu i masy ciat. Transformacije

predkosci. Energia relatywistyczna.

W5 - Elementy fizyki drgan. Ruch harmoniczny prosty i jego charakterystyka.
Oscylator harmoniczny i zasada zachowania energii dla oscylatora. Wahadto
matematyczne i fizyczne. Drgania wymuszone. Rezonans. Elektryczne

obwody drgajgce.

W6 - Elementy fizyki molekularnej i termodynamiki. Hydrostatyka. Teoria
kinetyczno-molekularna gazu doskonatego. Zasady termodynamiki.
Przemiany gazowe. Zmiany stanu skupienia ciat. Wtasciwosci cielne ciat

statych i cieczy.

W7 - Podstawowe prawa elektrodynamiki i magnetyzmu. Elementarne
wiadomosci charakteryzujgce pole elektryczne i magnetyczne i ich jednostki.
Prawo Gaussa. Ruch czgstki natadowanej i przewodnika w polu

magnetycznym. Réwnania Maxwella.

W8 - Optyka geometryczna i falowa. Prawa optyki geometrycznej. Zjawisko
catkowitego wewnetrznego odbicia. Soczewki, zwierciadta i uktady optyczne.

Zjawisko dyfrakcji i interferencji. Polaryzacja swiatta.

W9 - Elementy fizyki atomowej. Promieniowanie ciata doskonale czarnego.
Zjawisko fotoelektryczne zewnetrze. Promieniowanie rentgenowskie. Model
Bohra atomu wodoru. Hipoteza de Brogliea. Zasada nieoznaczonosci.

Réwnanie Schroedingera. Funkcja falowa materii.

SUMA

18

Tresci programowe: ¢wiczenia

Liczba

godzin

C1 - Kinematyka (ruch jednowymiarowy, ruch na ptaszczyznie, rzuty) i
dynamika (zasady dynamiki Newtona, rodzaje sit, dynamika) punktu

materialnego.

2

C2 - Praca i energia (praca wykonana przez site statg i zmienng, energia
kinetyczna, potencjalna, moc, zasada zachowania energii mechanicznej).

Ped, Zasada zachowania pedu, zderzenia sprezyste i niesprezyste.

C3 - Grawitacja (prawo powszechnego cigzenia, grawitacyjna energia

potencjalna, prawa Keplera, predkosci kosmiczne).
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C4 - Kolokwium zaliczeniowe. 2

C5 - Elektrostatyka (prawo Coulomba, ruch tadunku punktowego w polu 2
elektrycznym, kondensatory: pojemnosc elektryczna, fgcznie kondensatorow
oraz energia zmagazynowana w polu elektrycznym kondensatora) oraz
Obwody pradu statego (natezenie oraz gesto$¢ pradu elektrycznego,
rezystancja, rezystywnosc¢
i konduktywnos¢, prawo Ohma oraz fgcznie opornikéw, obwody ztozone:

prawa Kirchoffa)

C6 - Kolokwium zaliczeniowe. 2

C7 - Pole magnetyczne (pole magnetyczne i jego charakteryzacja, ruch 2
tadunku punktowego w polu magnetycznym, strumien pola magnetycznego i

prawo Ampére'a).

C8 - Termodynamika (réwnanie stanu gazu doskonatego, przemiany 2
gazowe, ciepto, energia i praca

w przemianach gazowych, pierwsza i druga zasada Termodynamiki).

C9 - kolokwium zaliczeniowe. 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. | Prezentacja multimedialna

Tablica klasyczna

Zestawy zadan do rozwigzania

Podreczniki i skrypty

o1 B Wl N

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / ¢wiczenia - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw ksztatcenia (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. | Ocena przygotowania do ¢wiczen audytoryjnych

F2. | Ocena umiejetnosci zastosowania zdobytej wiedzy teoretycznej do rozwigzywania

zadanh

F3. | Ocena aktywnosci podczas zaje¢

P1. | Wyktad: ocena opanowania materiatu nauczania bedgcego przedmiotem wyktadu —

egzamin (test pisemny)

P2. | Cwiczenia audytoryjne: zaliczenie na ocene — kolokwia
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Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 34
Przygotowanie do zajec¢ 40
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 40
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. | R. Resnick, D. Halliday, J. Walker: Podstawy fizyki, Tom 1-5, PWN, Warszawa 2011.

2. | M. Massalski, M. Massalska: Fizyka dla inzynierow, Tom |i [I, WNT, Warszawa 2005.

3. | Z. Kalisz, M. Massalska, J. M. Massalski: Zbior zadan z fizyki z rozwigzaniami,
Warszawa 1991.

4. | J. Jedrzejewski, W. Kruczek, A. Kujawski: Zbiér zadan z fizyki dla ucznidw szkol
srednich i kandydatow na wyzsze uczelnie, WNT, Warszawa 1997.

5. | H. Szydtowski., Pracownia fizyczna wspomagana komputerem: PWN, Warszawa
2003.

6. | T. Drynski, Cwiczenia laboratoryjne z fizyki: PWN, Warszawa 1985.

7. | J. Lech: Opracowanie wynikéw pomiarow w laboratorium podstaw fizyki,
Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej, Wydziat Inzynierii Procesowej,
Materiatowej i Fizyki Stosowanej, Czestochowa 2005.

8. | M. Skorko: Fizyka, PWN, Warszawa.

9. | J. Orear: Fizyka, Tom I'i Il, WNT, Warszawa 2008.

10. | J. Araminowicz: Zbior zadan z fizyki, PWN, Warszawa 1996.
11. | J. R. Taylor: Wstep do analizy btedu pomiarowego, PWN, Warszawa 2011.
12. | R. Respondowski: Laboratorium z fizyki, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, Gliwice

1999.

Macierz realizacji efektow ksztatcenia

Odniesienie efektu do
Efekt. efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposéb
uczlenla kierunku Automatyka i przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
Se Robotyka*
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KARLA WOL1,
EU1 KARLA W02, C1,C2 | wykiad, 1,2, 4 F3, P1

KAR1A UO1

KARLIA W02,

F1, F2, F3,

EU2 KARLA W04, C3, C4, C5 | ¢wiczenia 2,3, 4 o

KAR1A UO1

KAR1A W04, F1, F2, F3,
EU3 C3, C4, C5 | twiczenia 2,3, 4

KAR1A UO1 P2

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student zna i rozumie podstawowe pojecia, zasady, prawa fizyki ogdlnej oraz

podstawowe zjawiska i procesy fizyczne zachodzace w jego otoczeniu.

Student nie potrafi wymienic i zdefiniowa¢ wybranego podstawowego pojecia,
prawa, zjawiska z fizyki ogélnej czy procesu fizycznego zachodzgcego w jego

otoczeniu.

Student potrafi wymieni¢ i czesciowo zdefiniowa¢ wybrane podstawowe pojecia,
prawa, zjawiska z fizyki ogélnej oraz wymieni¢ i oméwi¢ czesciowo przebieg
wybranych procesow fizycznych zachodzgce w jego otoczeniu ale nie zawsze

rozumie ich sens.

3.5

Student potrafi wymieni¢ i zdefiniowa¢ wybrane podstawowe pojecia, prawa,
zjawiska z fizyki ogdlnej oraz wymieni¢ i omowic przebieg wybranych procesow

fizycznych zachodzgcych w jego otoczeniu, ale nie zawsze rozumie ich sens.

Student potrafi wymieni¢ i opisa¢ w sposob $cisty wybrane podstawowe pojecia,
prawa, zjawiska z fizyki ogélnej oraz potrafi wymienic i opisa¢ w sposob Scisty

wybrane procesy fizyczne zachodzgce w jego otoczeniu i rozumie ich sens.

4.5

Student potrafi opisa¢ w sposob Scisty wybrane pojecia, prawa i zjawiska z fizyki
0golnej oraz wymienic¢ i omowi¢ $cisle przebieg dowolnego procesu fizycznego i

rozumie ich sens.

Student potrafi rozwigza¢ zagadnienia techniczne i zadania problemowe w oparciu

o dowolne zjawiska i procesy fizyczne.

EU2

Student potrafi dokona¢ interpretacji rownania fizycznego przedstawionego w

formie wzoru matematycznego.

Student nie potrafi dokonac¢ interpretaciji fizycznej ani matematycznej zadnego typu
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rownania fizycznego przedstawionego w formie wzoru matematycznego

Student potrafi dokonac interpretacji fizycznej tylko niektorych typdw réwnan
fizycznych, moéwigcej o wzajemnych zwigzkach miedzy wielkosciami, przyczynami i

skutkami oddziatywan.

3.5

Student potrafi dokonac interpretacji fizycznej wiekszosci typow rownan fizycznych,
mowigcej 0 wzajemnych zwigzkach miedzy wielkosciami, przyczynami i skutkami

oddziatywan.

Student potrafi dokona¢ interpretacji fizycznej wiekszosci typow réwnan fizycznych
mowigcej 0 wzajemnym wynikaniu, fizycznych zmiennych zaleznych i niezaleznych
oraz statych, a takze interpretacji matematycznej pozwalajgcej okresli¢ wartos¢

liczbowg danej wielkosci traktowang jako liczbe oderwang.

4.5

Student potrafi dokona¢ catosciowej interpretacji fizycznej i matematycznej kazdego
typu réwnania fizycznego tj. definicyjnego, funkcyjnego oraz przedstawiajgcego

zaleznosci miedzy wielkosciami tego samego rodzaju.

Student dodatkowo potrafi na podstawie otrzymanej jednostki danej wielkosci

fizycznej jg zdefiniowac.

EUS

Student posiada umiejetnos¢ samodzielnego rozwigzywania zadan z fizyki

ogolnej.

Student nie potrafi zastosowa¢ poznanej wiedzy teoretycznej do rozwigzania

zadania z wybranego dziatu fizyki.

Student potrafi zastosowac¢ wiedze teoretyczng (zanalizowaé tres¢, wypisa¢ dane
zawarte i wynikajgce z tresci zadania, ujednolici¢ jednostki do ukfadu Sl, wypisac
wielko$ci szukane, wypisa¢ lub wyprowadzi¢ zwigzki miedzy wielko$ciami
wystepujacymi w zadaniu, prawa i zasady w postaci rownan, wykonac¢ ewentualne
rysunki pomocnicze ufatwiajgcych rozwigzanie zadania oraz rozwigza¢ zadanie na
symbolach fizycznych) do rozwigzywania zadan wybranych zadanh rachunkowych z

fizyki.

3.5

Student potrafi rozwigza¢ wybrane zadanie rachunkowe z fizyki ze sprawdzeniem
mian wielko$ci wyznaczonych na symbolach oraz obliczeniem wartosci liczbowych

szukanych wielkosci.

Student potrafi rozwigza¢ dowolne zadanie rachunkowe z fizyki ze sprawdzeniem
mian wielko$ci wyznaczonych na symbolach oraz obliczeniem warto$ci liczbowych

szukanych wielkosci.

4.5

Student potrafi wykorzystywa¢ wszelkie zaprezentowane w trakcie zaje¢ narzedzia i

metody do rozwigzywania dowolnego zadania.
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Student potrafi dodatkowo dokona¢ analizy sensu fizycznego otrzymanego

rozwigzania dowolnego zadania.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Informatyka
Informatics
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 3P_ANSL1 |
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 6

Koordynator | Dr inz. Dariusz Catus, dc@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Dariusz Catus, dc@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Patryk Gatuszkiewicz, patryk.galuszkiewicz@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.
C2.

C3.

Zaznajomienie z pakietem Microsoft Office: Word, Excel, PowerPoint, Access
Zapoznanie studenta z tworzeniem algorytmow oraz programowaniem w jezyku C++
oraz projektowaniem stron internetowych

Zapoznanie studenta z grafikg dwuwymiarowa, tréjwymiarowg oraz tworzeniem

animaciji

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

2
3.
4

Wiedza z zakresu podstaw obstugi pakietu Office

Umiejetnosc¢ pracy z komputerem oraz obstugi internetu

Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w grupie.

Podstawowa znajomo$¢ jezyka angielskiego w stopniu wystarczajgcym do
korzystania z pomocy programow

Wiedza z zakresu matematyki: funkcje elementarne, wykresy funkcji, pozycyjnych

systemow liczbowych
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Efekty uczenia sie

EULl. Student potrafi obstugiwac oraz wykorzystywac¢ mozliwosci pakietu Microsoft Office

EU2. Student potrafi programowac w jezyku C++ oraz tworzy¢ w petni funkcjonalne strony

internetowe
EU3. Student potrafi tworzy¢ projekty graficzne dwuwymiarowe oraz modele

trojwymiarowe, a takze ich animacje

Tresci programowe: wyklady

Liczba

godzin

W1 - Wprowadzenie do informatyki. Przetwarzanie informacji. Jednostki
logiczne. Omdwienie dziatéw informatyki: administracja sieciowa —
zarzgdzanie siecig komputerowg, administracja systemem — zarzgdzanie
systemem informatycznym, algorytmika — tworzenie i analizowanie
algorytmow, architektura procesoréw — projektowanie procesoréw,
bezpieczenstwo komputerowe, grafika komputerowa, informatyka
afektywna, informatyka medyczna, informatyka sledcza, inzynieria
oprogramowania, jezyki programowania, programowanie komputerdw,
sprzet komputerowy, symulacja komputerowa, systemy informatyczne,

sztuczna inteligencja, teoria informacji, webmastering. Budowa komputera.

2

W2 - Pozycyjne systemy liczbowe. Cechy dowolnego systemu
pozycyjnego. Przyktady pozycyjnych systemow liczbowych. Przyktady
konwersiji liczb. Dziatania arytmetyczne w systemach o podstawach

réznych od 10.

W3 - MS Office. MS Word: tworzenie dokumentéw i podstawowe operacje,
formatowanie tekstu, tabulatory, listy, nagtéwek i stopka, tabele, wzory,
obiekty. MS Excel: podstawowe operacje na komorkach i formatowanie,
formuty i funkcje, analiza danych, wykresy, makra. MS Power Point:
Metody tworzenia prezentacji, tryby pracy, wykorzystanie gotowych
szablonow prezentacji, tworzenie nowej prezentacji, wykorzystanie
multimedialnych elementéw, typy i nawigacja pokazéw. MS Access:
Wprowadzenie do baz danych, tabele, formularze, zbieranie lub

poszukiwanie informacji w bazach danych, raporty.
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W4 - Pojecie algorytmu i jezyki programowania. Elementy sktadowe
schematdéw blokowych. Przyktady algorytmdéw w postaci schematow
blokowych. Przyktady algorytmdéw w postaci pseudokodéw. Ztozonosc¢
algorytmow. Asembler. Basic. C/C++. Fortran. Pascal. Ewolucja niektorych
jezykow programowania. Przyktady kodéw Zrodtowych zapisanych w
roznych jezykach programowania. Proces tworzenia programu

komputerowego. Algorytm srodowiska programistycznego

W5 — Podstawowe konstrukcje programistyczne. Pojecie Funkgciji i
Podprogramu (Procedury). Instrukcje warunkowe. Iteracja i Rekurencja.
Instrukcje iteracyjne. Przyktady programow w C/C++. Zmienne i typy
danych. Preprocesor. Dyrektywy preprocesora. Definicja zmiennej i statej.
Deklaracja zmiennych i statych. Typy danych i zakresy ich wartosci. Typy

pochodne. Operatory. Priorytety operatorow.

W9 - Projektowanie i analiza sieci komputerowych. Typy sieci
komputerowych. Nosniki transmisji. Urzgdzenia sieciowe. Systemy
informatyczne. Bezpieczenstwo sieci komputerowej. Analiza przykltadowej

sieci komputerowe.

W7 - Grafika komputerowa. Grafika dwuwymiarowa — rastrowa oraz

wektorowa. Modelowanie obiektow trojwymiarowych. Tworzenie animaciji.

W8 — Projektowanie i tworzenie stron internetowych.

W9 — Test zaliczeniowy. (Zaliczenie przedmiotu)

2

SUMA

18

Tresci programowe: laboratorium (éwiczenia komputerowe)

Liczba

godzin

L1 — Wprowadzenie do przedmiotu. MS Word — Tworzenie dokumentow i
podstawowe operacje, formatowanie tekstu, tabulatory, listy, nagtowek i

stopka, tabele, wzory, obiekty.

2

L2 — MS Excel — Podstawowe operacje na komérkach i formatowanie,

formuty i funkcje, analiza danych, wykresy, makra.

L3 — MS Power Point — Metody tworzenia prezentacji, tryby pracy,
wykorzystanie gotowych szablondéw prezentacji, tworzenie nowej
prezentacji, wykorzystanie multimedialnych elementow, typy i nawigacja

pokazdw.
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L4 — MS Access — Wprowadzenie do baz danych, tabele, formularze, 2

zbieranie lub poszukiwanie informacji w bazach danych, raporty.

L5, L6 — Tworzenie prostych algorytmow i programow komputerowych — 4
schematy blokowe, zapis algorytméw w postaci pseudokodéw. Podstawy
programowania w jezyku C++ - zmienne i typy danych, operatory, funkcje i
podprogramy, instrukcje warunkowe, iteracja i rekurencja, instrukcje

iteracyjne, tablice

L7 — Grafika komputerowa. Grafika dwuwymiarowa — rastrowa oraz 2
wektorowa. Modelowanie obiektow trojwymiarowych. Tworzenie animaciji

modeli tréjwymiarowych.

L8 — Projektowanie i tworzenie stron internetowych. 2
L9 — Zaliczenie wykonanych sprawozdan. 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna (wyktad). Rzutnik komputerowy wraz z ekranem.

2. Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych w postaci plikéw .doc, .docm, .pdf, .jpg, .txt,
Xlsm, .zip.

3. Komputery z systemem operacyjnym Windows 7/8/10 i zainstalowanym pakietem
Microsoft Office 2007, 2010, 2013, 2016 oraz przegladarkg plikow .pdf, .jpg.
Podreczniki i skrypty.

Internet.

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnosc¢ na zajeciach (obecnosc, dyskusja, praca, wykonanie testéw).
P1. Wykonanie obowigzkowego zestawu zadan w trakcie zajec laboratoryjnych
(laboratorium).

P2. Test zaliczeniowy (wyktady).

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie

aktywnosci
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Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36

Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 34

Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 30

Przygotowanie do testu 25

Przygotowanie sprawozdan z zaje¢ laboratoryjnych 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

N o o A

P. Wroblewski: MS Office 2016 PL w biurze i nie tylko, Wydawnictwo Helion, Gliwice
2016

J. Grebosz: Opus magnum C++11. Programowanie w jezyku C++ (komplet),
Wydawnictwo Helion, Gliwice 2018

T. Rudny: Multimedia i grafika komputerowa. Podrecznik do nauki zawodu technik
informatyk, Wydawnictwo Helion, Gliwice 1991-2011

T. Mullen: Blender. Mistrzowskie animacje 3D, Wydawnictwo Helion, Gliwice 1991-
2010

A. Thorn: Unity i Blender. Praktyczne tworzenie gier, Wydawnictwo Helion, Gliwice
2015

A. Ciborowska, J. Lipinski: WordPress dla poczatkujgcych, Wydawnictwo Helion,
Gliwice 2018

R. Shreves: Joomla! Biblia. Wydanie Il, Wydawnictwo Helion, Gliwice 2014

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

e Odniesienie efektu do
e
. efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
Si
€ Robotyka*
W, Lab F1, P1, P2
EU1 KAR1A W03 C1 1,2,3,4,5
W, Lab F1, P1, P2
EU2 KAR1A W03 Cc2 1,2,3,4,5
W, Lab F1, P1, P2
EU3 KAR1A W03 C3 1,2,3,4,5

* —wg zatgcznika
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Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student potrafi obstugiwaé oraz wykorzystywa¢ mozliwosci pakietu Microsoft
Office
5 Student nie potrafi obstugiwac oraz wykorzystywa¢ mozliwosci pakietu Microsoft
Office
. Student potrafi stworzy¢ prosty dokument oraz wykorzystywaé¢ podstawowe funkcje
pakietu MS Office
o Student potrafi tworzy¢ dokumenty, stosowac formuty i funkcje, przeprowadzac
podstawowe analizy danych
4 Student potrafi tworzy¢ dokumenty, stosowac formuty i funkcje, przeprowadzac
analizy danych oraz wykorzystywa¢ multimedialne elementy pakietu MS Office
A5 Student potrafi tworzy¢ dokumenty, przeprowadzac¢ na nich operacje, wizualizowac¢
wyniki przeprowadzanych operacji, tworzyc raporty
. Student potrafi samodzielnie obstugiwac oraz wykorzystywac¢ mozliwosci pakietu
Microsoft Office
EUD Student potrafi programowacé w jezyku C++ oraz tworzy¢ w petni funkcjonalne
strony internetowe
2 Student nie potrafi programowac w jezyku C++ oraz tworzyc¢ stron internetowych
3 Student potrafi stworzy¢ prosty program, a takze strone internetowg oraz
wykorzystywaé podstawowe funkcje srodowiska programistycznego
Student potrafi stworzy¢ prosty program, modyfikowaé go oraz wykorzystywaé
3.5 | funkcje srodowiska programistycznego, a takze skonfigurowac serwer oraz
uruchomié¢ prostg strone internetowg
Student potrafi stworzy¢ program o srednim stopniu zaawansowania oraz
4 opracowywac algorytmy, a takze skonfigurowac¢ serwer oraz uruchomic strone
internetows, a takze jg dowolnie konfigurowac
Student potrafi stworzy¢ zaawansowany program oraz wykorzystywac ztozone
funkcje srodowiska programistycznego, skonfigurowaé serwer oraz uruchomic
2 strone internetowa, wykorzystywac zewnetrzne wtyczki, przeprowadzac¢ zmiany w
konfiguracjach strony oraz serwera
= Student potrafi samodzielnie programowaé w jezyku C++ oraz samodzielnie
stworzy¢ w petni funkcjonalng strone internetowg
e Student potrafi tworzy¢ projekty graficzne dwuwymiarowe oraz modele

tréjwymiarowe, a takze ich animacje
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Student nie potrafi tworzy¢ projektow graficznych dwuwymiarowych oraz modeli

& trojwymiarowych jak i ich animacji

3 Student potrafi stworzy¢ projekty graficzne o niskiej ztozonosci
3.5 | Student potrafi stworzy¢ projekt graficzny o $srednim stopniu zaawansowania

4 Student potrafi stworzy¢ zaawansowany projekt graficzny oraz poddac go animacji
4.5 | Student potrafi stworzy¢ ztozony projekt graficzny oraz utworzyc jego animacje

: Student potrafi samodzielnie tworzy¢ projekty graficzne dwuwymiarowe oraz

modele tréjwymiarowe, a takze ich animacje

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie _C.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas

pierwszych zajec.

3. Instrukcje do zajec laboratoryjnych i tresci wyktadéw bedg umieszczane pod wskazanym

przez prowadzgcego adresem poczty elektronicznej. Przejrzenie instrukcji wymaga

zainstalowania oprogramowania czytajgcego pliki .doc, .docm, .pdf, .jpg, .txt, .xlsm, .zip.

Wykonywanie ¢éwiczen wymaga uzycia pakietu Microsoft Office (Excel, Word).

4. Zajecia laboratoryjne bedg odbywac sie w sali D214 Wydziatu Elektrycznego lub innej

uprzednio wskazanej sali (wyposazone podobnie).
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Nazwa przedmiotu

Podstawy ekonomii

Fundamentals of Economics

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 1KO_ANS1_PE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow

Liczba godzin w semestrze 18

ECTS

3 ECTS

Koordynator | Dr Ewa Moroz, ewa.moroz@pcz.pl

Prowadzacy | Dr Ewa Moroz, ewa.moroz@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Zapoznanie studentow z podstawowymi pojeciami z zakresu makro i mikroekonomii.

C2. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci w zakresie interpretowania

wybranych zjawisk makro i mikroekonomicznych.

C3. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu rownowagi rynkowej w teorii

mikro- i makroekonomii.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza ogdlna na poziomie wyksztatcenia $redniego.

2. Umiejetnosc¢ pracy samodzielnej oraz umiejetnosc pracy w grupie.

3. Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych i zasobow internetowych.

Efekty uczenia sie

EUl. Student posiada wiedze teoretyczng dotyczgcg podstawowych pojec z zakresu mikro-

i makroekonomii, potrafi wskaza¢ podstawowe determinanty popytu i podazy

EU2. Student dostrzega relacje i w podstawowym zakresie potrafi interpretowac zjawiska

zachodzgce na rynku w ujeciu mikro- i makroekonomicznym.
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EU3. Student rozréznia podstawowe typy struktur rynkowych i potrafi (w podstawowym

zakresie) scharakteryzowac¢ wybrane modele ekonomiczne.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W 1 — Podstawowe pojecia makro- i mikroekonomiczne 1
W 2 — Wybor ekonomiczny 1
W 3 — Rynek jako proces 1
W 4 — Popyt 1
W 5 — Podaz 1
W 6 — Réwnowaga rynkowa 1
W 7 — Elastycznosc¢ popytu 1
W 8 — Teoria racjonalnego zachowania konsumenta 1
W 9 — Teoria podazy 1
W 10 — Konkurencja doskonata, monopol 1
W 11 - Oligopol, konkurencja monopolistyczna 1
W 12 — Makroekonomia — rachunek dochodu 1
W 13 — Makroekonomia — popyt globalny 1
W 14 — Makroekonomia — pienigdz 1
W 15 — Makroekonomia - model IS-LM 1
W 16 — Makroekonomia - podaz globalna 1
W 17 — Makroekonomia - rynek pracy 1
W 18 — Makroekonomia - inflacja 1
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Ocena przygotowania do zaje¢ — odpowiedz ustna

P1. Woyktad: Ocena opanowania materiatu nauczania bedgcego przedmiotem wyktadéw —

test jednokrotnego wyboru (100% oceny zaliczeniowej wyktadu)
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Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 30
Przygotowanie do zajec 10
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 17
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 0

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 7513 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

2
3.
4

6.

R. Milewski, E. Kwiatkowski, Podstawy ekonomii, Warszawa 2006

E.Moroz, Podstawy mikroekonomii, PWE, Warszawa 200

R.E. Hall, J.B. Taylor, Makroekonomia, Warszawa 2009

Begg D., Fisher S., Dornbusch R., Ekonomia, tom | — Mikroekonomia. PWE,
Warszawa 2002.

Begg D., Fisher S., Dornbusch R., Ekonomia, tom Il — Makroekonomia. PWE,
Warszawa 2003

Milewski R. (red.): Podstawy ekonomii, PWN, Warszawa 2001

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Efekt

uczenia

sie

Odniesienie efektu do
efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
kierunku Automatyka przedmiotu zajec dydaktyczne oceny

i Robotyka

EUl

KAR1A_ W19
KAR1A UO5
KAR1A KO1
KAR1A K06

C1,C2 Wyktad 1,2 F1, P1

EU2

KAR1IA W19
KAR1A UO5
KAR1A KO1
KAR1A K06

C1,C2,C3| Wykiad 1,2 F1, P1

84




EU3

KAR1A_ W19
KAR1A _UO5 C1,C2,C3 Wyktad 1,2 F1, P1
KAR1A _KO01

wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EUl

Student posiada wiedze teoretyczng dotyczaca podstawowych pojec z
zakresu mikro- i makroekonomii, potrafi wskaza¢ podstawowe determinanty

popytu i podazy

Student nie rozréznia podstawowych poje¢ z zakresu mikro- i makroekonomii, nie

rozréznia popytu i podazy.

Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia zwigzane z teorig mikro- i
makroekonomii, rozréznia zjawiska popytu i podazy, jednak nie potrafi wskazaé

przyktadow ww zjawisk w praktyce.

3,5

Student wymienia i charakteryzuje podstawowe pojecia zwigzane z teorig mikro- i
makroekonomii, rozréznia zjawiska popytu i podazy, potrafi wskaza¢ przyktady ww

zjawisk w praktyce.

Student zna i potrafi wskazac i zinterpretowac réznice miedzy poszczegoinymi
pojeciami zwigzanymi z teorig mikro- i makroekonomii; wskazuje podstawowe

determinanty popytu i podazy, potrafi wskazac¢ przyktady ww zjawisk w praktyce.

4,5

Student zna i potrafi wskazac i zinterpretowac réznice miedzy poszczegolnymi
pojeciami zwigzanymi z teorig mikro- i makroekonomii. Dostrzega wzajemne relacje
miedzy poszczegolnymi zjawiskami. Wskazuje podstawowe determinanty popytu i

podazy, potrafi wskaza¢ przyktady ww zjawisk w praktyce. Zna wyjatki.

Student zna i potrafi wskazac i zinterpretowac réznice miedzy poszczegolnymi
pojeciami zwigzanymi z teorig mikro- i makroekonomii. Dostrzega wzajemne relacje
miedzy poszczegolnymi zjawiskami i potrafi dokonac ich interpretacji. Wskazuje
podstawowe determinanty popytu i podazy, potrafi wskazaé¢ przyktady ww zjawisk w

praktyce. Zna wyjatki, rozumie pojecie elastycznosci.

EU2

Student dostrzega relacje i w podstawowym zakresie potrafi interpretowac

zjawiska zachodzace na rynku w ujeciu mikro- i makroekonomicznym.

Student nie dostrzega relacji i w podstawowym zakresie nie potrafi interpretowaé

zjawisk zachodzacych na rynku w ujeciu mikro- i makroekonomicznym.

Student zna podstawy mechanizméw dochodzenia do rownowagi rynkowej w ujeciu
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mikro- i makroekonomicznym.

3,5

Student zna podstawy mechanizmow dochodzenia do réwnowagi rynkowej w ujeciu

mikro- i makroekonomicznym, wskazuje podstawowe determinanty procesow.

Student zna podstawy mechanizmow dochodzenia do réwnowagi rynkowej w ujeciu
mikro- i makroekonomicznym, wskazuje podstawowe determinanty proceséw, zna

wyjatki.

4,5

Student zna podstawy mechanizmoéw dochodzenia do rownowagi rynkowej w ujeciu
mikro- i makroekonomicznym, wskazuje podstawowe determinanty procesow, zna

wyjatki, charakteryzuje wzajemne relacje miedzy poszczegolnymi elementami.

Student dostrzega relacje i w podstawowym zakresie potrafi interpretowac zjawiska

zachodzgce na rynku w ujeciu mikro- i makroekonomicznym.

EU3

Student rozréznia podstawowe typy struktur rynkowych i potrafi (w

podstawowym zakresie) scharakteryzowa¢ wybrane modele ekonomiczne.

Student nie rozréznia podstawowych typoéw struktur rynkowych, nie rozumie pojecia

modelu ekonomicznego, nie potrafi wskaza¢ przykfadu..

Student rozrdznia i potrafi nazwac podstawowe typy struktur rynkowych, potrafi

nazwac wybrane, prezentowane w trakcie wyktadéw modele ekonomiczne.

3,5

Student rozréznia i potrafi nazwac¢ podstawowe typy struktur rynkowych, wskazuje
ich cechy charakterystyczne; potrafi nazwac¢ wybrane, prezentowane w trakcie

wyktadow modele ekonomiczne, wskazuje wtasciwe rynki.

Student rozréznia i potrafi nazwaé podstawowe typy struktur rynkowych, wskazuje
ich cechy charakterystyczne, okresla podstawowe typy relacji rynkowych, potrafi
nazwac wybrane, prezentowane w trakcie wyktadow modele ekonomiczne,
wskazuje wiasciwe rynki, rozumie podstawy mechanizmu dochodzenia do

rownowagi.

4,5

Student rozréznia i potrafi nazwac podstawowe typy struktur rynkowych, wskazuje
ich cechy charakterystyczne, okresla podstawowe typy relacji rynkowych; potrafi
nazwac wybrane, prezentowane w trakcie wyktadow modele ekonomiczne,
wskazuje wiasciwe rynki, rozumie podstawy mechanizmu dochodzenia do

réwnowagi, podejmuje probe interpretacji zjawisk.

Student rozréznia i potrafi nazwaé podstawowe typy struktur rynkowych, wskazuje
ich cechy charakterystyczne, okresla podstawowe typy relacji rynkowych,
podejmuje proby interpretacji zjawisk, rozpoznaje charakterystyczne krzywe popytu;
potrafi nazwac¢ wybrane, prezentowane w trakcie wyktadéw modele ekonomiczne,

wskazuje wiasciwe rynki, rozumie podstawy mechanizmu dochodzenia do
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réwnowagi, podejmuje probe interpretacji zjawisk, zna podstawy konstrukcji modeli.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE
1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.

3. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.
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Nazwa przedmiotu

Ochrona wiasnosci intelektualnej

Intellectual property protection

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

2KO_ANS1_OW]

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow

obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 0 0 0 3

Koordynator | Mgr inz. Ewelina Szymczykiewicz, ewelina.szymczykiewicz@pcz.pl
Prowadzacy | Mgr inz. Ewelina Szymczykiewicz, ewelina.szymczykiewicz@pcz.pl

Mgr inz. Patryk Gatuszkiewicz, patryk.galuszkiewicz@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu prawnych aspektow z zakresu

prawa autorskiego oraz prawa

wiasnosci przemystowe;j.

C2.
Cs3.

Przekazanie studentom podstawowej

intelektualnej i przemystowe;.

wiedzy z zakresu ochrony wiasnosci

Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci stosowania wiedzy wiasnosci

przemystowej jako dodatkowej

umiejetnosci menedzerskiej w podejmowaniu decyzji.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z zakresu podstaw nauk spotecznych.

2. Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.

3. Umiejetnosc¢ korzystania ze zrodet literaturowych i zasobow internetowych.
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Efekty uczenia sie

EULl. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce wtasnosci intelektualnej.

EU2. Student na podstawie dostepnej literatury potrafi samodzielnie okresli¢ i oméwic

uwarunkowania prawne stosowania praw

wiasnosci intelektualne;.

EU3. Student potrafi dobra¢ odpowiedni sposéb ochrony dla poszczegolnych kategorii

przedmiotow praw wiasnosci intelektualne;j.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin

W1 — Witasnos¢ intelektualna (IP). Podstawowe definicje. Podstawy prawne 1

ochrony wtasnosci intelektualnej

W2 — Tworca i jego prawa. Podmiot praw. 1

W3 — Wynalazki i patenty 1

W4 — Wzory uzytkowe, wzory przemystowe i znaki towarowe 1

W5 — Tajemnica przedsiebiorstwa i know-how. Bazy danych i topografie 1

uktaddéw scalonych

W6 — Prawo autorskie i prawa pokrewne. Utwér jako przedmiot prawa 1

autorskiego

W7 — Prawo autorskie w sieci. Naruszenia praw wtasnosci intelektualnej 1

W8 — Zarzadzanie IP. Metody i modele wyceny przedmiotéw wiasnosci 1

intelektualnej

W9 — Test zaliczeniowy 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Woyktad z prezentacjg multimedialng
2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Platforma e-learningowa

Dyskusja

5. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie
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Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Ocena poprawnego i terminowego przyswajania materiatu oraz aktywnosc¢ na
zajeciach
F2. Prezentacja multimedialna na wybrany temat
P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — test, odpowiedz

ustna

Obciazenie pracg studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 9
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie prezentacji 21
Przygotowanie do testu / kolokwium 30

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 7513 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Domanska — Bajer A.: Co pracownik, student szkoty wyzszej o prawie autorskim
powinien wiedzieé. Uniwersytet Warszawski,Warszawa 2009.
2. Grzegorz Michniewicz: Ochrona wiasnosci intelektualnej. Wydawnictwo C.H. Beck,
Warszawa 2016
3. T. Sieniow, W. Wtodarczyk: Wiasnos¢ intelektualna w spoteczenstwie
informacyjnym, Krajowa Izba Gospodarcza, Warszawa 2009.
4. Krzysztof Czub: Prawo wiasnosci intelektualnej. Zarys wyktadu. Wolter Kluwers SA,
Warszawa 2016
Ustawa z dnia 30 czerwca 2000 r. Prawo wtasnosci przemystowej
Ustawa z dnia 27 lipca 2001 r. o ochronie baz danych

Ustawa z dnia 4 lutego 1994 r. o prawie autorskim i prawach pokrewnych

® N o o

Ustawa z dnia 16 kwietnia 1993 r. o zwalczaniu nieuczciwej konkurencji

Macierz realizacji efektéow uczenia sie
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o Odniesienie efektu do
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
ucz?nla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S Robotyka*
EUl1l KAR1A W20, KAR1A KO1 C1, C2 Wyktad 1,2 F1,P1
EU2 KAR1A W20, KAR1A UO1 C2,C3 Wyktad 1,2 F1,P1
EU3 KARLA_WIS. C1, C2, C3 | Wykitad 2,3 F1,F2,P1
KAR1A W20, KAR1A_ K05

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace wiasnosci
intelektualnej.
. Student nie potrafi wymieni¢ podstawowych poje¢ dotyczgcych wiasnosci
intelektualne;.
3 Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce wiasnosci intelektualnej.
Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce wiasnosci intelektualne;.
3.5 | Umie dyskutowaé na temat pojec z zakresu wiasnosci
intelektualne;.
Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce prawa wtasnosci
4 intelektualnej. Umie dyskutowaé na temat tych pojec. Student
potrafi zdefiniowa¢ podstawowe rodzaje i sposoby ochrony. Umie dyskutowac na
temat tych zasad.
Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce wiasnosci intelektualnej.
Umie dyskutowaé na temat tych pojec. Student potrafi
4.5 | zdefiniowac podstawowe rodzaje i sposoby ochrony. Umie dyskutowac¢ na temat
tych zasad. Posiada szczegotowg wiedze w omawianym
zakresie.
Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce wiasnosci intelektualnej.
Umie dyskutowaé na temat tych pojec. Student potrafi
5 zdefiniowa¢ podstawowe rodzaje i sposoby ochrony. Umie dyskutowaé¢ na temat
tych zasad. Posiada szczegotowg wiedze w omawianym
zakresie. Potrafi wskazac¢ inne niz podane na wyktadzie problemy.
EU2 | Student na podstawie dostepnej literatury potrafi samodzielnie okresli¢ i
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omoéwi¢ uwarunkowania prawne stosowania praw

wiasnosci intelektualne;.

Student nie potrafi okresli¢ uwarunkowan prawnych stosowania praw wtasnosci

intelektualne;.

Student potrafi okresli¢ uwarunkowania prawne stosowania praw wtasnosci

intelektualne;j.

3.5

Student potrafi okresli¢ uwarunkowania prawne stosowania praw wtasnosci

intelektualnej. Umie dyskutowac na temat tych pojec.

Student potrafi okresli¢ uwarunkowania prawne stosowania praw wtasnosci
intelektualnej. Umie dyskutowaé na temat tych pojec. Student
potrafi zdefiniowaé podstawowe rodzaje i sposoby ochrony przedmiotéw wiasnosci

przemystowej. Umie dyskutowac¢ na temat tych zasad.

4.5

Student potrafi okresli¢ uwarunkowania prawne stosowania praw wtasnosci
intelektualnej. Umie dyskutowaé na temat tych pojec. Student

potrafi zdefiniowa¢ podstawowe rodzaje i sposoby ochrony przedmiotéw wiasnosci
przemystowej. Umie dyskutowac¢ na temat tych zasad.

Posiada szczegdtowg wiedze w omawianym zakresie.

Student potrafi okresli¢ uwarunkowania prawne stosowania praw wtasnosci
intelektualnej. Umie dyskutowaé na temat tych pojec. Student

potrafi zdefiniowaé podstawowe rodzaje i sposoby ochrony przedmiotow wiasnosci
przemystowej. Umie dyskutowac¢ na temat tych zasad.

Posiada szczegotowg wiedze w omawianym zakresie. Potrafi wskazac inne niz

podane na wyktadzie problemy.

EU3

Student potrafi dobra¢ odpowiedni sposéb ochrony dla poszczegéinych

kategorii przedmiotéw praw wiasnosci intelektualne;j.

Student nie potrafi dobra¢ sposobu ochrony dla poszczegdélnych przedmiotéw praw

wiasnosci intelektualne;.

Student potrafi samodzielnie dobra¢ sposéb ochrony dla poszczegdinych

przedmiotéw praw wiasnosci intelektualnej.

3.5

Student potrafi samodzielnie dobra¢ sposéb ochrony dla poszczegdinych
przedmiotéw praw wiasnosci intelektualnej. Potrafi uzasadnié

dobdr metod ochrony.

Student potrafi samodzielnie dobra¢ sposéb ochrony dla poszczegdinych
przedmiotow praw wiasnosci intelektualnej. Potrafi uzasadnié

dobdér metod ochrony. Umie dyskutowac na temat tych metod.
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Student potrafi samodzielnie dobra¢ sposéb ochrony dla poszczegolnych
e przedmiotow praw wiasnosci intelektualnej. Potrafi uzasadni¢
' dobdr metod ochrony. Umie dyskutowac na temat tych metod. Posiada

szczegotowg wiedze w tym zakresie.

Student potrafi samodzielnie dobra¢ sposéb ochrony dla poszczegdinych
przedmiotow praw wiasnosci intelektualnej. Potrafi uzasadni¢
5 dobdr metod ochrony. Umie dyskutowac na temat tych metod. Posiada

szczegotowg wiedze w tym zakresie. Potrafi wskazaé inne niz podane na wykfadzie

problemy

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Podstawy organizaciji i zarzadzania

Fundamentals of Organization and Management

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 3KO_ANS1 POizZ
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 9 0 0 0 3 ECTS

Koordynator | Dr Ewa Moroz, ewa.moroz@pcz.pl

Prowadzacy | Dr Ewa Moroz, ewa.moroz@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami z zakresu zarzgdzania podmiotami
i organizacji pracy na poziomie strategicznym, taktycznym i operacyjnym.

C2. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci w zakresie budowania
i interpretowania wybranych narzedzi analizy otoczenia oraz struktur i zasobdéw
organizaciji.

C3. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu rozwigzywania konfliktow

i wprowadzania zmian, rowniez z wykorzystaniem metod heurystycznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza o spoteczenstwie, panstwie i prawie na poziomie wyksztatcenia sredniego.
2. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej oraz umiejetno$¢ pracy w grupie.
3. Umiejetnos¢ sporzadzenia sprawozdania z przebiegu realizacji zadan.
4

Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych i zasobdw internetowych.

Efekty uczenia sie
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EUl. Student posiada wiedze teoretyczng dotyczgca podstawowych pojec z zakresu
zarzgdzania podmiotami i organizacji pracy na poszczegolnych poziomach
zarzadzania.

EU2. Student zna, dostrzega relacje i w podstawowym zakresie potrafi wykorzystaé
wybrane narzedzia analizy otoczenia dalszego i blizszego podmiotow oraz zasobéw
organizaciji.

EUS3. Student potrafi prawidtowo zastosowa¢ wybrang metode heurystyczng w procesach
wprowadzania zmian oraz rozwigzywania konfliktéw; potrafi wskazac i zastosowaé

podstawowe narzedzia zarzgdzania wyszczuplonego i teorii ograniczen.

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W 1 - Zarzadzanie podmiotami na poziomie strategicznym, taktycznym i 1

operacyjnym; planowanie, organizowanie, motywowanie i kontrolowanie

W 2 — Metody heurystyczne jako narzedzie wspomagania zarzgdzania 1

W 3 — Zarzadzanie wyszczuplone (Lean Management) i Teoria ograniczen 1

(Theory of Constraints)— podstawy teoretyczne i wybrane zastosowania

praktyczne

W4 — Wybrane zasady skutecznego dziatania w procesach zarzgdczych 1
W 5 — Wybrane metody analizy dalszego i blizszego otoczenia podmiotow 1
W 6 — Wybrane metody charakteryzowania powigzan organizacyjnych w 1

obrebie podmiotow

W 7 — Zintegrowane metody analizy strategicznej — w tym analiza SWOT 1
W 8 — Podstawowe zagadnienia zwigzane z zarzgdzaniem czasem (Time 1
management)
W 9 — Uwarunkowania zachowan w obrebie rynku pracy 1
SUMA 9
Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin
C 1 —synergia w zarzgdzaniu, metoda ABC — priorytety — studium przypadku 1

C 2 — Metody heurystyczne — przyktady rozwigzan kreatywnych

1
C 3 — Zarzadzanie wyszczuplone (Lean Management) — studium przypadku 1
C 4 —Wazne i pilne; rola pro aktywnosci, cele SMART; planowanie, 1

organizowanie, motywowanie, kontrolowanie
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C 5 — Makrootoczenie i otoczenie konkurencyjne — analiza pieciu sit; mapa 1

grup strategicznych — studium przypadku

C 6 — Portfele produktowe — studium przypadku

C 7 — Arkusz analizy SWOT - studium przypadku

C 8 — Praca w grupie pod presjg czasu - gra zespotowa

C 9 — Przygotowanie do rozmow rekrutacyjnych - praca w zespole

©| R k| R P

SUMA

Narzedzia dydaktyczne

1.
2.
3.

Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna lub interaktywna

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / ¢wiczenia - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1.
F2.
P1.

P2.

Ocena przygotowania do zaje¢ — odpowiedz ustna

Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z realizacji zadan w trakcie zajec
Ocena opanowania materiatu nauczania bedgcego przedmiotem wyktadéw — zadania
realizowane w trakcie zaje¢ (50% oceny zaliczeniowej wyktadu)

Ocena umiejetnosci wyciggania wnioskow w oparciu o rozwigzywanie zadan
problemowych (przy wykorzystaniu literatury przedmiotu) (50% oceny zaliczeniowej

wyktadu)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie do zaje¢ 15
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 7
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 20

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
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Aniszewska G. (red.), Kultura organizacyjna w zarzgdzaniu, PWE, Warszawa 2007

Drucker P.F., Praktyka zarzgdzania, Czytelnik, Krakéw 1994

Gierszewska G., Romanowska M., Analiza strategiczna przedsiebiorstwa, PWE,

Warszawa 2007

Griffin W.R., Podstawy Zarzgdzania organizacjami, PWE, Warszawa 2005

Stabryta A., Zarzadzanie strategiczne w teorii i praktyce firmy, PWE, Warszawa 2000

Stoner J.A.F., Freeman R.E., Gilbert D.R.Jr, Kierowanie, PWE, Warszawa 20013.

Suszynski C. (red.), Przedsiebiorstwo, wartos$¢, zarzgdzanie, PWE, Warszawa 2007
7. Strategor, Zarzadzanie firmg. Strategie. Struktury. Decyzje. Tozsamos¢, PWE,

Warszawa 1999

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt efektéw uczenia sie _ )
_ _ Cele _ Narzedzia Sposdb
uczenia dla kierunku . Forma zajec¢
_ przedmiotu dydaktyczne oceny
sie Automatyka
I Robotyka
KAR1A W19,
KAR1A_W21,
F1, P1,
EU1 KAR1A U222, C1 Wyktad/¢éwiczenia 1,2 -
KAR1A K01,
KAR1A K04
KAR1A_W19,
KAR1A_W21, _ . F2, P1,
EU2 C2 Wyktad/éwiczenia 1,2
KAR1A U22, P2
KAR1A KO1
KAR1A_W19,
KAR1A_W21,
F2, P1,
EU3 KAR1A U222, C2,C3 Wyktad/¢wiczenia 1,2 -
KAR1A K01,
KAR1A_KO03
wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
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EU1

Student posiada wiedze teoretyczng dotyczaca podstawowych pojeé¢ z
zakresu zarzadzania podmiotami i organizacji pracy na poszczegdélnych

poziomach zarzadzania.

Student nie rozréznia podstawowych pojec¢ z zakresu zarzgdzania i nie potrafi

wskazac poziomow zarzgdzania.

Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia charakteryzujgce proces zarzadczy
(planowanie, organizowanie, kontrolowanie, motywowanie) i poziomy zarzgdzania

(strategiczny, taktyczny, operacyjny).

3,5

Student wymienia i charakteryzuje podstawowe pojecia charakteryzujgce proces
zarzadczy (planowanie, organizowanie, kontrolowanie, motywowanie) i poziomy

zarzadzania (strategiczny, taktyczny, operacyjny).

Student zna i potrafi wskazac¢ réznice miedzy poszczegdlnymi elementami procesu

zarzadzania i pomiedzy poziomami dziatan zarzadczych.

4,5

Student zna i potrafi wskazac réznice miedzy poszczegdlnymi elementami procesu
zarzgdzania i pomiedzy poziomami dziatan zarzgdczych. Dostrzega wzajemne

relacje miedzy poszczegdlnymi elementami proceséw zarzgdczych.

Student potrafi wskaza¢ podstawowe charakterystyki procesu zarzagdzania i
przypisa¢ im wagi na poszczegolnych poziomach zarzgdzania (strategiczny,

taktyczny, operacyjny).

EU2

Student zna, dostrzega relacje i w podstawowym zakresie potrafi wykorzystac
wybrane narzedzia analizy otoczenia dalszego i blizszego podmiotow oraz

zasobow organizaciji.

Student nie rozréznia ani metod analizy organizacji, ani metod analizy otoczenia,

nie potrafi wskaza¢ czym charakteryzujg sie zintegrowane metody zarzgdzania.

Student rozréznia otoczenie blizsze i dalsze organizacji od jej zasobow, jednak nie

potrafi wykorzystywac¢ zintegrowanych metod zarzgdzania do rozwigzania .

3,5

Student rozréznia otoczenie blizsze i dalsze organizacji od jej zasobow, potrafi
scharakteryzowac poszczegolne pojecia, jednak nie potrafi wykorzystywaé

zintegrowanych metod zarzgdzania.

Student rozpoznaje metody analizy otoczenia i zasobdéw organizaciji, jednak nie

potrafi zinterpretowa¢ uzyskiwanych wynikow.

4,5

Student rozpoznaje metody analizy otoczenia i zasobdw organizacji, podejmuje

préby zinterpretowania uzyskiwanych wynikéw.

Student rozpoznaje metody analizy otoczenia i zasobdéw organizaciji, rozumie i

potrafi wykorzysta¢ wybrang zintegrowang metode zarzgdzania dla okreslenia
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strategii podmiotu.

EU3

Student potrafi prawidlowo zastosowa¢ wybrang metode heurystyczng w
procesach wprowadzania zmian oraz rozwigzywania konfliktéw; potrafi
wskazac i zastosowac podstawowe narzedzia zarzagdzania wyszczuplonego i

teorii ograniczen..

Student nie rozumie znaczenia oporu wobec zmian w organizacjach, nie wie czym

jest heurystyka; nie rozroznia zarzgdzania wyszczuplonego i teorii ograniczen.

Student potrafi nazwaé wybrane metody heurystyczne i potrafi wskaza¢ mozliwe ich
zastosowania w procesach zarzgdzania; potrafi okresli¢ na czym polega

zarzgdzanie wyszczuplone i zarzgdzanie w oparciu o teorie ograniczen

3,5

Student potrafi nazwac i scharakteryzowac¢ wybrane metody heurystyczne, potrafi
wskaza¢ mozliwe ich zastosowania w procesach zarzgdzania; potrafi okreslic, jaka
jest roznica miedzy zarzgdzaniem wyszczuplonym, a zarzgdzaniem w oparciu o

teorie ograniczen.

Student postuguje sie dowolnie wybrang metodg heurystyczng; potrafi zdefiniowac

podstawowe zasady zarzgdzania wyszczuplonego i teorii ograniczen

4,5

Student postuguje sie wskazang metodg heurystyczng; potrafi zdefiniowac
podstawowe zasady zarzgdzania wyszczuplonego i teorii ograniczen i wskazac

praktyczne korzysci ptyngce z ich zastosowania

Student potrafi prawidtowo zastosowa¢ wybrang metode heurystyczng celem
znalezienia rozwigzania w sytuacjach konfliktowych i procesach zmian; zna
podstawowe narzedzia zarzgdzania wyszczuplonego i teorii ograniczen i potrafi je

zastosowac celem rozwigzania problemu o charakterze zarzgdczym.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.

3. Prowadzgcy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.
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Nazwa przedmiotu

Szkolenie dotyczace bezpiecznych i higienicznych warunkéw ksztatcenia

Training on safe and hygienic education conditions

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 4KO_ANS1 BHP
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 4 0 0 0 0 0

Koordynator | Mgr inz. Andrzej Ogtoza, bhp@adm.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Mgr inz. Andrzej Ogtoza, bhp@adm.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

C3.

C4.

Przekazanie podstawowych wiadomosci dotyczgcych bezpiecznych i higienicznych
warunkoéw ksztatcenia.

Podstawowe pojecia. Najwazniejsze przepisy prawne w zakresie BHP.

Nabycie przez studentow umiejetnosci rozpoznawania zagrozen dla zycia i zdrowia.
Czynniki niebezpieczne, szkodliwe i ucigzliwe zwigzane z procesem ksztatcenia.
Przeciwdziatanie zagrozeniom. Srodki ochrony zbiorowe;j i indywidualnej. Wypadek w
szczegolnych okolicznosciach.

Poznanie zasad profilaktycznej opieki lekarskiej oraz zasad jej sprawowania w
odniesieniu do o0s6b podlegajgcych ksztatceniu. Przygotowanie do udzielania
pierwszej pomocy przedmedycznej.

Przekazanie wiadomosci o przyczynach powstawania pozaréw oraz zasadach

postepowania w razie pozaru.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza o zasadach bezpiecznego postepowania.
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Efekty uczenia sie

EUl. Student zna podstawowe pojecia z zakresu BHP oraz zasady bezpiecznego
postepowania podczas korzystania z infrastruktury Uczelni.

EU2. Student potrafi rozpozna¢ zagrozenie i unikng¢ szkodliwych nastepstw.

EUS3. Student potrafi zachowac sie wtasciwe w razie wypadku innych oséb i udzieli¢

EU4. pierwszej pomocy.
Student ma wiedze na temat zagrozen pozarowych oraz postepowania w razie

pozaru lub innych zagrozen.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 - Informacje organizacyjne, podstawowe pojecia i przepisy prawne w 1

dziedzinie BHP.

W 2 — Zagrozenia wypadkowe i zagrozenia dla zdrowia moggce wystgpi¢ w 1
srodowisku Uczelni. Czynniki niebezpieczne, szkodliwe i ucigzliwe. Czynniki
chemiczne, biologiczne i psychospoteczne. Srodki ochrony zbiorowej i
indywidualnej, odziez i obuwie robocze. Pojecie wypadku w szczegdlnych
okolicznosciach. Sposéb postepowania w razie wypadku. Postepowanie

powypadkowe - protokot ustalenia okolicznosci i przyczyn wypadku.

W 3 — Profilaktyczna opieka lekarska i zasady jej sprawowania w stosunku 1
do oso6b podlegajgcych ksztatceniu.

Udzielanie pierwszej pomocy w razie wypadku, alarmowanie i wzywanie
pomocy. Zabezpieczenie miejsca wypadku do celow postepowania

powypadkowego.

W4 — Ochrona przeciwpozarowa. Przyczyny powstawania pozardw. 1
Wyposazenie budynkéw w instalacje alarmowe, gasnicze i systemy
wentylacyjne. Oznaczanie drég ewakuacyjnych. Rozmieszczenie gasnic
w obiektach. Postepowanie w razie pozaru, alarmowanie i wzywanie

pomocy. Ewakuacja z obiektu.

SUMA 4

Narzedzia dydaktyczne

1. | Prezentacja multimedialna.
2. | Skrypt dla studentow.

3. | Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie
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Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1 Zaliczenie na podstawie obecnosci na wykfadzie

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 4
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 4
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 0

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 30.10.2018 r. w

sprawie sposobu zapewnienia w uczelni bezpiecznych i higienicznych warunkéw

pracy i ksztatcenia.

Rozporzgdzenie Ministra Zdrowia z dnia 26.08.2014 r. w sprawie badan lekarskich

kandydatow do szkét ponadpodstawowych lub wyzszych i na kwalifikacyjne kursy

zawodowe, uczniéw tych szkot, studentdw, stuchaczy kwalifikacyjnych kurséw

zawodowych oraz uczestnikéow studiéw doktoranckich.

Rozporzgdzenie Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 26.09.1997 r. w sprawie

ogolnych przepiséw bezpieczenstwa i higieny pracy.

Ustawa z 30.10.2002 r. o zaopatrzeniu z tytutu wypadkow lub choréb zawodowych

powstatych w szczegdlnych okolicznosciach.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Efekt | Odniesienie efektu do efektow _
_ - _ Cele Forma | Narzedzia Sposob
uczenia uczenia sie dla kierunku . .
. . przedmiotu | zaje¢ | dydaktyczne oceny
sie Automatyka i Robotyka *
EU1 KAR1A W18 C1 WyKk. 1,2 F1
EU2 KAR1A_U23 C2 Wyk. 1,2 F1
EU3 KAR1A_U23 C3 WyKk. 1,2 F1
EU4 KAR1A W18 C4 Wyk. 1,2 F1

* — wg zatgcznika
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Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE
1. Informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na

stronie internetowe;.
2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

zajec.
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Nazwa przedmiotu

Jezyk angielski

English
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 5KO_ANS1 JA
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne angielski 2-3 3-6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow

Liczba godzin w semestrze 0 30

0

0

0

ECTS

Koordynator | mgr Marian Gatkowski mgalkowski@adm.pcz.czest.pl

Prowadzacy 1

12.Mgr Aneta Kot; akot@adm.pcz.pl

. Mgr Przemystaw Zatecki; pzalecki@ adm.pcz.pl

5. Mgr Barbara Janik; bjanik@adm.pcz.czest.pl

10.Mgr Dorota Imiotczyk; dimiolczyk@ adm.pcz.pl

11.Mgr Katarzyna Goérniak; kgorniak@adm.pcz.pl

3. Mgr Joanna Pabjanczyk; aspa@ adm.pcz.czest.pl

4. Mgr Barbara Nowak; nowbarl@ adm.pcz.czest.pl

6. Mgr Izabella Mishchil; imishchil@adm.pcz.czest.pl

7. Mgr Marian Gatkowski; mgalkowski@adm.pcz.czest.pl

2. Mgr Wioletta Bedkowska; wbedkowska@adm.pcz.czest.pl

8. Mgr Matgorzata Engelking; mengelking@adm.pcz.czest.pl

9. Mgr Joanna Dziurkowska; jdziurkowska@adm.pcz.czest.pl
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. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Ksztatcenie i rozwijanie podstawowych sprawnosci jezykowych (rozumienia,
mowienia, czytania, pisania), niezbednych do funkcjonowania w miedzynarodowym
Srodowisku pracy oraz w innych Srodowiskach.

C2. Poznanie niezbednego stownictwa ogdlnotechnicznego i specjalistycznego
zwigzanego z kierunkiem studidw.

C3. Nabycie przez studentow wiedzy i umiejetnosci interkulturowych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Znajomo$¢ jezyka na poziomie biegtosci B1 wedtug Europejskiego Systemu Opisu
Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy.
Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w grupie.

Umiejetnosc korzystania z réznych zrodet informacji, rowniez w jezyku obcym.

Efekty uczenia sie
EUL1. Student potrafi postugiwac sie jezykiem obcym w stopniu pozwalajgcym na
funkcjonowanie w typowych sytuacjach zycia zawodowego oraz w zyciu codziennym.

EU2. Student potrafi czyta¢ ze zrozumieniem tekst popularnonaukowy ze swojej dziedziny.

= Student potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacje z uzyciem srodkow

multimedialnych.

Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin

CwO01 | Powtorzenie stownictwa i gramatyki. Test poziomujgcy. 3

Cw02 | Autoprezentacja: prezentacja uczelni, terminologia zwigzana z 3

ksztatceniem akademickim, sciezka kariery zawodowej. Praca z

tekstem specjalistycznym.

Cw03 | Nawigzywanie kontaktow stuzbowych. Konstrukcje jezykowe w 3

uzyciu praktycznym: ¢wiczenia w komunikacji jezykowej
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Cw04

Media spotecznosciowe, ubieganie sie o prace, korzystanie z
Internetu. Opracowywanie profilu zawodowego. Jezyk sytuacyjny:
nawigzywanie kontaktow na konferencjach, targach oraz w innych

sytuacjach zawodowych

CwO05

Powtdrzenie materiatu. Przygotowanie do kolokwium. Kolokwium I.

CwO06

Poprawa kolokwium. Praca z tekstem specjalistycznym.

CwO07

Powtérzenie podstawowych struktur gramatycznych. Cwiczenia w
komunikacji jezykowej. Stownictwo dot. zatozenia nowej firmy.

Czasowniki ztozone (1)

CwO08

Stownictwo dot. zatozenia nowej firmy. Czasowniki ztozone (1)

Cwiczenie kompetenciji zawodowych: narada w zespole.

CwO09

Jezyk sytuacyjny: sprawdzanie postepow prac, delegowanie zadan.

Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw10

Powtorzenie materiatu. Kolokwium II.

Cwill

Konstrukcje jezykowe w uzyciu praktycznym. Cwiczenia w komunikacii
jezykowej: wyrazanie przysztosci. Zmiany zachodzgce w Swiecie,
badaniach naukowych, itp. spowodowane rozwojem nowych

technologii.

Cwil2

Wyrazenia opisujgce przyczyne i skutek. Cwiczenie kompetencii

zawodowych: korespondencja stuzbowa (1)

Cw13

Jezyk sytuacyjny: ustalanie spotkan biznesowych. Podstawowa

terminologia ekonomiczna

Cwil4

Powtdrzenie gramatyki i stownictwa dot. spotkai biznesowych.

Praca z tekstem specjalistycznym

Cw15

Powtdorzenie materiatu. Kolokwium |

Cwil6

Poprawa kolokwium. Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw1l7

Powtdrzenie struktur porownawczych, stownictwo opisujgce miejsca,
osoby i zdarzenia. Cwiczenie kompetencji zawodowych: prezentacja
multimedialna (zwroty, diagramy, wykresy oraz inne pomoce

wizualne)

Cwi18

Jezyk sytuacyjny: wyrazanie opinii - organizowanie wycieczki przez

biuro podrozy. Praca z tekstem specjalistycznym.

Cwi19

Powtdrzenie materiatu. Przygotowanie do kolokwium. Kolokwium 1.

Cw20

Indywidualne prezentacje studentéw .
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Cw21

Prawa i obowigzki w miejscu pracy: powtorzenie podstawowych struktur

gramatycznych. Stowotworstwo i idiomy w biznesie

Cw22

Stowotworstwo i idiomy: éwiczenia. Cwiczenie kompetencii

zawodowych: rozmowy telefoniczne.

Cw23

Jezyk sytuacyjny: udzielanie rad i wysuwanie propozycji. Roznice

kulturowe. Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw24

Jezyk sytuacyjny: rozmowa kwalifikacyjna. Praca z materiatem

audiowizualnym.

Cw25

Powtdrzenie materiatu. Przygotowanie do kolokwium. Kolokwium |.

Cw26

Poprawa kolokwium. Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw27

Innowacyjnos¢ w gospodarce. Powtdrzenie podstawowych struktur

gramatycznych. Stowotwdrstwo w kontekscie jezyka biznesu.

Cw28

Cwiczenie kompetencji zawodowych: Prezentacje multimedialne

(organizacja wypowiedzi)

Cw29

Jezyk sytuacyjny: nowe technologie w miejscu pracy- opisywanie
probleméw z tym zwigzanych oraz ich rozwigzywanie. Praca z

tekstem specjalistycznym.

Cw30

Powtdrzenie materiatu. Kolokwium Il. Indywidualne prezentacje

studentow.

Cw3l

Powtorzenie podstawowych struktur gramatycznych. Kariera zawodowa-
cechy osobowosciowe wptywajgce na kariere zawodowg. Komunikacja
jezykowa: stownictwo dotyczgce bankowosci i finanséw. Zatatwianie

spraw w banku

Cw32

Cwiczenie kompetenciji zawodowych: Korespondencja stuzbowa 2

(pisanie e-maili-podanie o przyjecie do pracy).

Cw33

Jezyk sytuacyjny: zawieranie umow, oferty, negocjacje

Cw34

Praca z tekstem specjalistycznym. Jezyk sytuacyjny: rozmowa

kwalifikacyjna. Praca z materiatem audiowizualnym.

Cw35

Powtdrzenie materiatu. Przygotowanie do kolokwium. Kolokwium I.

Cw36

Poprawa kolokwium. Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw37

Praca z tekstem specjalistycznym. Konstrukcje w stronie biernej.

Opis procesoéw produkcyjnych.

Cw38

Stownictwo dotyczgce procesow technologicznych. Opis cyklu zycia
produktu. Cwiczenie kompetencji zawodowych: zarzgdzanie

czasem.
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Cwa39 | Jezyk sytuacyjny: budowanie umiejetnosci pracy w zespole. Praca z 3
tekstem specjalistycznym.
Cw40 | Powtorzenie i utrwalenie materiatu. Kolokwium zaliczeniowe. 3
SUMA 120

Narzedzia dydaktyczne

1.

2
3.
4

Podreczniki do jezyka ogdlnego i specjalistycznego

Cwiczenia z zastosowaniem materiatéw autorskich oraz srodkéw audiowizualnych

Prezentacje multimedialne, plansze, plakaty, stowniki itp.

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie ¢wiczenia - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1.
F2.
P1.
P2.

ocena przygotowania do zaje¢ dydaktycznych
ocena aktywnosci podczas zaje¢
ocena za test osiggnieé

ocena za prezentacje

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 30
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 5
Przygotowanie do zaje¢ 5
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 5
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 5

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu

50/ 2 ECTS / semestr

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. K. Harding, A. Lane: International Express- Intermediate; OUP 2015

2. M. Macfarlane: International Express- Pre-intermediate OUP 2009

3. S. Helm, R. Utteridge: Best Practice Intermediate Thomson Heinle 2007
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4. D. Bonamy: Technical English 1,2,3 Pearson Longman 2008

5. H. Sanchez, A. Frias | inni: ‘English for Professional Success’ Thomson LTD 2006

6. M. Ibbotson: Robotics, Technical English for Professionals CUP 2009

7. M. McCarthy, F. O’Dell: Academic Vocabulary in Use CUP 2008

8. V. Hollet, J. Sydes: ‘Tech Talk’ OUP 2011

9. I. Williams: ’English for Science and Engineering’ Thomson LTD 2001

10. N. Briger, A. Pohl: ‘Technical English Vocabulary and Grammar” Summertown
Publishing 2002

11. M. Ibbotson: ‘Cambridge English for Engineering’ CUP 2008

12. E. J. Williams: ‘Presentations in English’ Macmillan 2008

13. J. Dooley, V. Evans: Grammarway 2,3,4 Express Publishing 1999 oraz inne

podreczniki do gramatyki

14. Dictionary of Contemporary English ; Pearson Longman 2009 oraz inne stowniki

15. W. Gorecki: ‘English in Materials Engineering’; WPS 2003

16. J. McEwan: ‘Oxford English for Electronics’ OUP 2009

17. A. Dubis: ‘English through Electrical and Energy Engineering’ SPNJO Politechniki
Krakowskiej 2006

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do

Efekt
: efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
si
E i Robotyka *
KAR1A UO01, , F1, F2,
EUl C1, C2, C3 | Cwiczenia 1-3
KAR1A UO03, KAR1A UO06 P1, P2
KAR1A_ W15, ) F1, F2,
EU2 C1,C2 Cwiczenia 1-3
KAR1A UO01, KAR1A U06 P1, P2
KAR1A UO01, , F1, F2,
EU3 C1, C2, C3 | Cwiczenia 1-3
KAR1A UO03, KAR1A UO06 P1, P2

* —wg zatgcznika
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ll. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

Student potrafi postugiwac sie jezykiem obcym w stopniu pozwalajgcym na

EU1l | funkcjonowanie w typowych sytuacjach zycia zawodowego oraz w zyciu

codziennym.

. Student nie potrafi porozumie¢ sie w srodowisku zawodowym i typowych
sytuacjach zycia codziennego ani w formie ustnej ani pisemne;j.

. Student potrafi stosowac proste wypowiedzi dot. zycia zawodowego i prywatnego w

bardzo ograniczonym zakresie, popetniajgc przy tym bardzo liczne btedy jezykowe.

Student komunikuje sie w srodowisku zawodowym i innych srodowiskach ,
uzywajgc prostego stownictwa pozwalajgcego mu na przekazanie zasadniczych
3.5 | informacji z danej dziedziny. Wypowiada sie zgodnie z tematem , prezentujgc
wypowiedz fragmentami ptynng, jednakze z btedami zaréwno gramatycznymi jak i

morfo-syntaktycznymi.

Student potrafi porozumiewac sie w mowie i piSmie w rutynowych sytuacjach zycia
4 codziennego i zawodowego stosujgc poprawnie proste konstrukcje jezykowe oraz

leksyke. Popetnia przy tym nieliczne btedy jezykowe.

Student udziela ptynnych wypowiedzi ustnych i pisemnych, postugujgc sie bogatg
e leksykg i konstrukcjami morfo-syntaktycznymi. Potrafi interesujgco i sposob ptynny
' wyrazi¢ swoje mysli. Popetnia przy tym sporadycznie btedy, ktére nie zaktocajg

komunikatywnosci wypowiedzi.

Student potrafi ptynnie i spontanicznie wypowiada¢ sie w formie ustnej i pisemne;j
5 na tematy zawodowe i spoteczne oraz w kontaktach towarzyskich, stosujgc

zarowno bogate stownictwo jak i konstrukcje jezykowe.

Student potrafi czyta¢ ze zrozumieniem tekst popularnonaukowy ze swojej

EU2
dziedziny.
. Student nie rozumie tekstu, ktéry czyta. Z testu obejmujgcego sprawnos¢ czytania
uzyskat wynik ponizej 60%.
Student rozumie jedynie fragmenty tekstu, ktéry czyta, ma trudnosci z jego
3 interpretacjg. Z testu obejmujgcego sprawnosc¢ czytania uzyskat wynik w przedziale
60-70%.
Student nie w petni rozumie przeczytany tekst. Z testu obejmujgcego sprawnosc¢
32 czytania uzyskat wynik w przedziale 71-75%.
4 Student rozumie znaczenie gtéwnych watkdéw tekstu i potrafi je zinterpretowaé. Z

testu obejmujgcego sprawnos¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 76-85%.
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4.5

Student dos¢ dobrze rozumie przeczytany tekst zarbwno pod wzgledem tresci jak i
struktur morfo-syntaktycznych w nim zawartych. Udzielajgc odpowiedzi ustnych na
temat przeczytanego tekstu postuguje sie dos¢ bogatym stownictwem jak réwniez
zaawansowanymi strukturami jezykowymi. Wypowiada sie w sposob ptynny, cho¢
nie udaje mu sie unikng¢ przy tym nielicznych btedow. Z testu obejmujgcego

sprawnos¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 86-92%.

Student rozumie wszystko, co przeczyta, réwniez szczegoty. Potrafi bezbtednie
interpretowac wtasnymi stowami przeczytany tekst. Z testu obejmujgcego

sprawnosc¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 93-100%.

EU3

Student potrafi przygotowac i przedstawic prezentacje z uzyciem srodkow

multimedialnych.

Student nie potrafi przygotowac i przedstawi¢ prezentacji na zadany temat.

Student potrafi przygotowac prezentacje zgodnie z przyjetymi zasadami i

przedstawic jg, lecz w trakcie prezentacji popetnia liczne btedy jezykowe.

3.5

Student w czasie prezentacji wypowiada sie w sposob zrozumiaty, uzywajgc
prostego stownictwa i konstrukcji gramatycznych. Prezentuje wypowiedz
fragmentami ptynng , bez zasadniczych usterek gramatycznych i fonetycznych.

Btedy te nie wptywajg na komunikatywnos¢ wypowiedzi.

Student potrafi przygotowaé prezentacje zgodnie z przyjetymi zasadami i potrafi jg

przedstawi¢ w sposob prosty i komunikatywny.

4.5

Student potrafi interesujgco i w sposéb ptynny przedstawic¢ prezentacje ze swojej
dziedziny, popetniajgc przy tym nieliczne btedy gramatyczne i fonetyczne, ktére w
zaden sposob nie zaktdcajg komunikatywnosci wypowiedzi. W czasie prezentacji

postuguje sie bogatym stownictwem i strukturami morfo-syntaktycznymi.

Student potrafi przygotowaé prezentacje zgodnie z przyjetymi zasadami i potrafi jg
ptynnie przedstawic, postugujgc sie bogatym stownictwem i konstrukcjami

jezykowymi. Jego wypowiedz jest rowniez bezbtedna pod wzgledem fonetycznym.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie http://www.sjo.pcz.pl

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zajeé przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia niestacjonarne

Przedmioty kierunkowe
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Nazwa przedmiotu
Rysunek techniczny

Technical drawing

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 1K_ANS1 RT
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 0 6

Koordynator | Dr inz. Jacek Lyp, jackrat@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Jacek Lyp, jackrat@el.pcz.czest.pl
Mgr inz. Piotr Chabecki, pchabecki@wp.pl

Mgr inz. Monika Wezgowiec, wezgowiec.monika@gmail.com

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie podstawowych wiadomosci i nabycie przez studenta umiejetnosci

praktycznych z rysunku technicznego i komputerowego tworzenia dokumentaciji.

C2. Nabycie przez studentow umiejetnosci postugiwania sie obowigzujgcymi zasadami

normalizacyjnymi.

C3. Zapoznanie studentéw z podstawami metodyki projektowania oraz zastosowania

rysunku technicznego w systemach CAD

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z geometrii z zakresu szkoty Srednie;j.

2. Podstawowe umiejetnosci obstugi komputeréw.

Efekty uczenia sie

113




EUl. Student zna zasady tworzenia rysunku technicznego, potrafi go odczytac oraz

interpretowac, zna dokumenty normalizacyjne dotyczgce rysunku technicznego oraz

potrafi sprawdzic ich aktualnos¢.

EU2. Student ma wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD oraz potrafi postugujac sie

nim sporzgdzi¢ poprawny rysunek techniczny.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin

W 1 — Informacje organizacyjne (program zajec¢, warunki zaliczenia 1

przedmiotu,

przedstawienie zrodet literatury podstawowej i pomocnicze;j

W 2 — Linie i ich zastosowania w rysunku technicznym, pismo techniczne, 1

tabliczki rysunkowe, podziatki rysunkow.

W 3 — Wymiarowanie, zasady wymiarowania, podstawowe informacje 1

W 4 — Wymiarowanie, liczby i znaki wymiarowe 1

W 5 — Wymiarowanie ksztattdw geometrycznych przedmiotow 1

W 6 — Widoki, ktady i przekroje 1

W 7 — Rzutowanie prostokgtne 1

W 8 — Rzutowanie aksonometryczne 1

Kolokwium zaliczeniowe 1

SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin

Wprowadzenie, omdwienie programu zaje¢, wymagan do jego zaliczenia, 1

zasad korzystania z pracowni komputerowej

L 1 — Podstawowe wiadomosci z zakresu pracy ze srodowiskiem AutoCAD

L 2 — Przygotowanie do wykonywania rysunkéw i schematow elektrycznych 3

w Srodowisku

AutoCAD; Wtasne szablony i biblioteki.

L 3 — Podstawowe oznaczenia z zakresu rysunku technicznego 2

L 4 — Podstawowe oznaczenia z zakresu rysunku technicznego 2

elektrycznego

L 5 — Schematy elektryczne 2

L 6 — Elementy i rodzaje maszyn oraz urzadzen elektrycznych 2
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L 7 — Symbole graficzne aparatury przeznaczonej do starowania, 2

zabezpieczenia i tgczenia

Kolokwium zaliczeniowe 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna

2. Specjalistyczne oprogramowanie - AutoCAD

3. Indywidualne stanowisko komputerowe do ¢wiczen laboratoryjnych
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1 Ocena poprawnosci wykonania ¢wiczen (50% oceny zaliczeniowej z ¢wiczen)
P1 Wyktad — kolokwium (100% oceny zaliczeniowej z wykfadu)
P2 Ocena stopnia opanowania materiatu przedstawionego w trakcie zaje¢ (50% oceny

zaliczeniowej z ¢wiczen)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin

Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 27
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 13
Zapoznanie sie ze specjalistycznym oprogramowaniem (poza 25

zajeciami laboratoryjnymi)

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych i opracowanie 45
wynikow
Przygotowanie do kolokwium z wyktadu 20
Przygotowanie do kolokwium z laboratorium 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Polskie Normy PN-B-01027, PN-EN 60617, PN-EN 61082, PN-EN 61346
2. Jaskulski A.: AutoCAD 2010/LT2010+ kurs projektowania parametrycznego i
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nieparametrycznego 2D i 3D wersja polska i angielska, Wydaw. Nauk. PWN,
Warszawa 2010

3. Kiosowski P.: Cwiczenia w kresleniu rysunkéw w systemie AutoCAD 2010 PL, 2011
PL, Wydaw. Politechniki Gdanskiej, Gdansk 2010

4. Michel K., Sapinski T.: Rysunek techniczny elektryczny, WNT, Warszawa 1987

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt | Odniesienie efektu do efektow _
_ - _ Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia uczenia sie dla kierunku _ o
. : przedmiotu | zaje¢ | dydaktyczne oceny
sie Automatyka i Robotyka *
KAR1A_WO07
EUl KAR1A_Ul1l C1,C2 W, L 1,3 P1
KAR1A K04
KAR1A_WO07
EU2 KAR1A_Ul1l C3 W, L 1,2,3 F1, P2
KAR1A K04

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

Student zna zasady tworzenia rysunku technicznego elektrycznego, potrafi go
EUl1l | odczytac oraz interpretowaé, zna dokumenty normalizacyjne dotyczace

rysunku technicznego oraz potrafi sprawdzi¢ ich aktualnosc¢.

Student nie zna zasad tworzenia rysunku technicznego elektrycznego, nie potrafi go
2 odczytac ani interpretowac, nie zna dokumentéw normalizacyjnych dotyczgcych

rysunku technicznego oraz nie potrafi sprawdzi¢ ich aktualnosci

3 Student zna podstawowe zasady tworzenia rysunku technicznego elektrycznego

Student zna zasady tworzenia rysunku technicznego elektrycznego oraz potrafi

3.5
korzysta¢ z norm
Student zna zasady tworzenia rysunku technicznego elektrycznego, , potrafi
4 odczytaé podstawowe schematy
e Student zna zasady tworzenia rysunku technicznego elektrycznego, potrafi go
odczytac
. Student zna zasady tworzenia rysunku technicznego elektrycznego, potrafi go

odczytaé oraz interpretowac, potrafi korzysta¢ z norm
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R Student ma wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD oraz potrafi
przygotowac i rozpowszechni¢ rysunek techniczny elektryczny

Student nie ma wiedzy na temat funkcji Srodowiska AutoCAD oraz nie potrafi

przygotowac i rozpowszechnic¢ rysunku technicznego elektrycznego

3 Student ma podstawowg wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD

3.5 | Student ma wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD

Student ma wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD oraz potrafi przygotowaé

: prosty rysunek techniczny elektryczny
e Student ma wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD oraz potrafi przygotowac
dowolny rysunek techniczny elektryczny
s Student ma wiedze na temat funkcji Srodowiska AutoCAD oraz potrafi przygotowac i

rozpowszechni¢ dowolny rysunek techniczny elektryczny

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Mechanika
Mechanics
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 2K_ANS1 M
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 2

Rodzaj zajeé

Liczba godzin w semestrze

Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj.

18 18

0

ECTS
0

Liczba punktow

Koordynator | Mgr inz. Ewelina Szymczykiewicz ewelina.szymczykiewicz@pcz.pl

Prowadzacy | Dr Ihor Bordun, i.bordun@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Patryk Gatuszkewicz, p.galuszkewicz@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Ewelina Szymczykiewicz ewelina.szymczykiewicz@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu wybranych zagadnien mechaniki klasycznej

I wytrzymatosci materiatow.

C2. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy urzgdzeh mechatronicznych oraz

zasad projektowania systemoéw mechatronicznych.

C3. Zdobycie przez studentow umiejetnosci rozwigzywania podstawowych zagadnien

mechaniki klasycznej w zakresie statyki konstrukcji mechanicznych, kinematyki i

C4. dynamiki punktu materialnego oraz bryty sztywnej z uwzglednieniem oporéw tarcia.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie wyznaczenia

wytrzymatosci elementow w uktadach elektromechanicznych oraz doboru parametrow

tych elementdéw dla zadanych wielkosci obcigzenia.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z fizyki w zakresie kinematyki, dynamiki oraz podstaw elektryczno$ci.

2. Wiedza z matematyki z zakresu rachunku wektorowego.
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3. Umiejetnos¢ pracy samodzielne;.

4. Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych i zasobdw internetowych.

Efekty uczenia sie

EU1l. Student ma wiedze z dziedziny mechaniki klasycznej w zakresie statyki konstrukgji
mechanicznych oraz kinematyki i dynamiki ciata sztywnego przy uwzglednieniu tarcia
i oporoéw podczas ruchu.

EU2. Student ma wiedze dotyczgcg wybranych zagadnien wytrzymatosci materiatow oraz
zna zasady obliczania parametréw geometrycznych elementow konstrukcji
elektrotechnicznych i elektromechanicznych uktadoéw napedowych, zna budowe
systemdw mechatronicznych, wtasciwosci podstawowych elementow sktadowych w
postaci aktorow i sensorow.

EU3. Student potrafi okresli¢ rozktad sit w konstrukcjach mechanicznych, wyznaczyc¢
momenty sit, Srodki ciezkosci i momenty bezwtadnosci figur ptaskich i bryt,
sformutowac rownanie ruchu z uwzglednieniem oporéw tarcia, wyznaczy¢ zastepczy
moment bezwtadnosci i sprawnos¢ mechanizmu oraz dobra¢ moc silnika do uktadu
napedowego.

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin

W1 — Zakres mechaniki, podstawowe pojecia i zasady. Ptaski i przestrzenny 2

ukfad sit.

W2 — Klasyfikacja obcigzen, wiezy, stopnie swobody, warunki rownowagi. 2

Srodki ciezko$ci, momenty statyczne i momenty bezwtadnosci.

W3 — Zjawisko tarcia i prawa tarcia. Rbwnowaga uktadéw sit z 2

uwzglednieniem sit tarcia.

W4 — Kinematyka: ruch postepowy, obrotowy, ztozony. 2

W5 — Zasady dynamiki, dynamika punktu materialnego i bryty sztywne,;. 2

Wstep do drgan.

W6 — Zasada d’Alemberta. Praca, moc, energia kinetyczna i potencjalna, 2

sprawnosc. Klasyfikacja maszyn i mechanizméw.

W7 — Wybrane zagadnienia wytrzymato$ci materiatow: podstawowe pojecia, 2

rodzaje naprezen, uogolnione prawo Hooke’a
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W8 — Mechatronika, podstawowe pojecia, systemy mechatroniczne, 3
struktura urzgdzenia mechatronicznego, przyktady. Sensoryka i aktoryka w
urzgdzeniach mechatronicznych.
W9 — Praca zaliczeniowa 1
SUMA 18
Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin
C1 - Dziatania na wektorach. Ptaski i przestrzenny ukfad sit — wyznaczanie 2
wypadkowych i sit reakcji.
C2 — Ptaskie uktady sit rownolegtych, moment sity, moment pary sit. 2
C3 — Wyznaczanie srodkow ciezkosci figur ptaskich. Wyznaczanie 2
momentow bezwtadnosci.
C4 — Wyznaczanie zastepczego momentu bezwtadnosci. Tarcie poslizgowe i 2
toczne.
C5 — Warunki réwnowagi w uktadach mechanicznych z uwzglednieniem sit 1
tarcia. 1
Kolokwium zaliczeniowe z ¢éwiczehn C1-C5.
C6 — Rownania ruchu i toru punktu. Wyznaczanie predkosci i przyspieszen 2
w wybranych przypadkach ruchu punktu, ruch obrotowy dokota nieruchome;j
0Si.
C7 — Dynamika punktu materialnego i ciata sztywnego, ruch z 2
uwzglednieniem oporow tarcia.
C8 — Zasada zachowania energii mechanicznej, praca, moc. Stosowanie 2
zasady zachowania pedu i kretu.
C9 — Wyznaczanie sit wewnetrznych i naprezen. Zastosowanie prawa 1
Hooke’a. 1
Kolokwium zaliczeniowe z ¢éwiczen C6- C9.
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna

2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Model fizyczny
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / ¢wiczenia - zaliczenie
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Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach

F2. Ocena przygotowania do ¢wiczen tablicowych
P1. Kolokwium

P2. Praca zaliczeniowa

Obciazenie pracg studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 32
Przygotowanie do zaje¢ 42
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 40
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 0
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne, Wyd. Pol. Biatostockiej,
Biatystok 1997.

Giergiel J., Gtuch L., topata A.: Zbiér zadan z mechaniki. Metodyka rozwigzan. AGH
Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, Krakow 2001.

Grabowski J., lIwanczewska A.: Zbiér zadan z wytrzymatosci materiatow. Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1997.

Leyko J.: Mechanika ogolna. T.1 PWN, Warszawa 2012, T.2. PWN, Warszawa 2010.
Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady,
PWN, Warszawa 2001.

Misiak J.: Mechanika techniczna — statyka i wytrzymatos¢ materiatéw. T.1, WNT,
Warszawa 2006.

Misiak J.: Mechanika techniczna — Kinematyka i dynamika. T.2, WNT, Warszawa
1999.

Niezgodzinski M.E., Niezgodzinski T.: Wytrzymatos¢ materiatow. PWN, Warszawa
20009.
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9. Auslander K.L.: Mechatronics, Kluver Academic Press, New York, 1998.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

S, Odniesienie efektu do
e
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
si
€ i Robotyka *
EU1 KAR1A W02 C1, C3 Wyktad 1,3 P2
Wyktad, F1, F2,
EU2 KAR1A W14, KE1A U10 C1,C2 1,2,3
éwiczenia P1, P2
KAR1A W02, .
EU3 C3,C4 | Cwiczenia 2 F1, F2,P1
KAR1A W14

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EUl

Student ma wiedze z dziedziny mechaniki klasycznej w zakresie statyki
konstrukcji mechanicznych oraz kinematyki i dynamiki ciata sztywnego przy

uwzglednieniu tarcia i oporéw podczas ruchu.

Student nie ma podstawowej wiedzy z dziedziny mechaniki klasycznej w zakresie
statyki konstrukcji mechanicznych oraz kinematyki i dynamiki ciata sztywnego, nie

zna tarcia i oporéw podczas ruchu.

Student zna niektore zagadnienia z mechaniki klasycznej w zakresie statyki
konstrukcji mecha-nicznych oraz kinematyki i dynamiki ciata sztywnego, ale nie
zawsze potrafi poprawnie uwzgledni¢ wptyw tarcia oraz oporéow wystepujgcych

podczas ruchu.

3.5

Student zna podstawowe zagadnienia z mechaniki klasycznej w zakresie statyki
konstrukcji mecha-nicznych, kinematyki i dynamiki ciata sztywnego i na ogét potrafi

poprawnie uwzgledni¢ wptyw tarcia oraz oporéw wystepujgcych podczas ruchu.

Student ma ugruntowang wiedze z dziedziny mechaniki klasycznej w zakresie
statyki konstrukcji mechanicznych, kinematyki i dynamiki ciata sztywnego i potrafi

poprawnie uwzgledni¢ wptyw tarcia.

4.5

Student ma usystematyzowang wiedze z dziedziny mechaniki klasycznej w zakresie
zagadnien statyki konstrukcji mechanicznych, kinematyki i dynamiki punktu

materialnego oraz bryty sztywnej przy uwzglednieniu wptywu tarcia i oporéw
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wystepujgcych podczas ruchu.

Student ma obszerng i usystematyzowang wiedze z dziedziny mechaniki klasycznej
w zakresie zagadnien statyki konstrukcji mechanicznych, kinematyki i dynamiki
punktu materialnego oraz bryty sztywnej przy uwzglednieniu wptywu tarcia i oporéw

wystepujgcych podczas ruchu.

EU2

Student ma wiedze dotyczaca wybranych zagadnien wytrzymatosci
materialéw oraz zna zasady obliczania parametréw geometrycznych
elementow konstrukcji elektrotechnicznych i elektromechanicznych uktadéw
napedowych, zna budowe systeméw mechatronicznych, wlasciwosci

podstawowych elementéw sktadowych w postaci aktoréow i sensoréw.

Student nie zna podstawowych zagadnieh dotyczgcych wytrzymatosci materiatéw
oraz nie zna elementarnych zasad obliczania parametrow geometrycznych
typowych elementéw konstrukcji elektrotechnicznych i elektromechanicznych
uktadow napedowych, nie zna budowy systemdéw mechatronicznych, ani

wiasciwosci aktorow i sensorow.

Student zna niektére zagadnienia dotyczgce wytrzymatosci materiatdw oraz potrafi
okresli¢ podstawowe zasady obliczania parametrow geometrycznych typowych
elementdéw konstrukcji elektrotechnicznych i elektromechanicznych uktadow
napedowych, orientuje sie w budowie systemow mechatronicznych, ma

podstawowg wiedze odnosnie aktorow i sensorow.

3.5

Student ma podstawowg wiedze dotyczgcg wybranych zagadnien wytrzymatosci
materiatéw oraz potrafi okresli¢ podstawowe zasady obliczania parametréw
geometrycznych typowych elementow konstrukcji elektrotechnicznych i
elektromechanicznych uktadoéw napedowych, ma podstawowg wiedze w zakresie
budowy systemow mechatronicznych i wkasciwosci ich elementéw sktadowych w

postaci aktorow i sensorow.

Student ma ugruntowang wiedze dotyczgcg wybranych zagadnien wytrzymatosci
materiatow oraz zna podstawowe zasady obliczania parametréw geometrycznych
typowych elementéw konstrukcji elektrotechnicznych i elektromechanicznych
uktadéw napedowych, ma ugruntowang wiedze w zakresie budowy systemdw
mechatronicznych, zna istotne wtasciwosci ich elementéw sktadowych w postaci

aktoréw i sensorow.

4.5

Student ma usystematyzowang wiedze dotyczgcg wybranych zagadnien
wytrzymatosci materiatdw oraz zna zasady obliczania parametréw geometrycznych

typowych elementéw konstrukcji elektro-technicznych i elektromechanicznych
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uktadow napedowych, ma usystematyzowang wiedze w zakresie budowy systemoéw
mechatronicznych, dobrze zna wtasciwosci ich elementow sktadowych w postaci

aktoréow i sensorow.

Student ma usystematyzowang wiedze dotyczgcg wybranych zagadnien
wytrzymatosci materiatow oraz zna i rozumie zasady obliczania parametréw
geometrycznych elementéw konstrukcji elektro-technicznych i
elektromechanicznych uktadéw napedowych, ma obszerng i usystematyzowang
wiedze w zakresie budowy systemow mechatronicznych, bardzo dobrze zna

wiasciwosci ich elementéw sktadowych w postaci aktoréw i sensoréw.

EU3

Student potrafi okresli¢ rozklad sit w konstrukcjach mechanicznych,
wyznaczy¢ momenty sit, sSrodki ciezkosci i momenty bezwtadnosci figur
ptaskich i bryl, sformutowaé¢ réwnanie ruchu z uwzglednieniem oporéw tarcia,
wyznaczy¢ zastepczy moment bezwtadnosci i sprawnosé mechanizmu oraz

dobraé moc silnika do uktadu napedowego.

Student nie potrafi poprawnie okresli¢ rozktadu sit i momentéw w konstrukcjach
mechanicznych, nie umie wyznaczac srodkéw ciezkosci i momentéw bezwtadnosci
figur ptaskich i bryt, nie potrafi sformutowac¢ rownania ruchu, wyznaczy¢ sprawnosci

mechanizmu, ani dobra¢ moc silnika do uktadu napedowego.

Student potrafi poprawnie okresli¢ rozktad sit i momentéw w prostych konstrukcjach
mechanicznych, umie wyznacza¢ srodki ciezkosci i momenty bezwtadnosci
typowych figur ptaskich i bryt, potrafi sformutowaé rownanie ruchu bez
uwzglednienia oporéw tarcia, orientuje sie w zasadach wyznaczania sprawnosci
mechanizmdéw i metodyce doboru silnika do uktadu napedowego, ale nie potrafi

prawidtowo okresli¢ jego mocy.

3.5

Student potrafi poprawnie okresli¢ rozktad sit i momentéw w prostych konstrukcjach
mechanicznych, umie wyznaczac¢ srodki ciezkosci i momenty bezwtadnosci

typowych figur ptaskich i bryt, potrafi sformutowaé réwnanie ruchu z uwzglednieniem
tarcia, orientuje sie w zasadach wyznaczania sprawnosci mechanizméw i metodyce
doboru silnika do uktadu napedowego, ale nie potrafi prawidtowo okresli¢ jego mocy

na podstawie warunkow obcigzenia

Student potrafi poprawnie okresli¢ rozktad sit i momentéw w typowych
konstrukcjach mechanicznych, umie wyznaczac¢ srodki ciezkosci i momenty
bezwtadnosci typowych figur ptaskich i bryt, potrafi sformutowaé réwnanie ruchu z
uwzglednieniem tarcia i wyznaczy¢ sprawno$¢ mechanizmu, orientuje sie w

metodyce doboru silnika do uktadu napedowego i potrafi prawidtowo okresli¢ jego
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moc na podstawie warunkéw obcigzenia.

Student potrafi prawidtowo okresli¢ rozktad sit i momentow w wiekszosci konstrukgji
mechanicznych, umie wyznaczac¢ srodki ciezkosci i momentéw bezwtadnosci

A5 typowych figur ptaskich i bryt, potrafi poprawnie sformutowa¢ réwnanie ruchu z
uwzglednieniem oporow tarcia i wyznaczy¢ sprawnos¢ mechanizmu oraz zna
metodyke doboru silnika do uktadu napedowego i potrafi prawidtowo okresli¢ jego

moc w zaleznosci od wielkosci obcigzenia.

Student potrafi prawidtowo okre$li¢ rozktad sit i momentéw w konstrukcjach
mechanicznych, umie wyznaczac srodki ciezkosci i momenty bezwtadnosci
ztozonych figur ptaskich i bryt, potrafi sformutowac¢ poprawnie rownanie ruchu z
uwzglednieniem oporow tarcia, wyznaczy¢ zastepczy moment bezwtadnosci i

sprawnos¢ mechanizmu oraz prawidtowo dobrac¢ do uktadu napedowego silnik

0 mocy wynikajgcej z obcigzen i wymaganych parametrow ruchu.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Podstawy programowania

Programming basics

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 3K_ANS1 PP
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 6
Koordynator | Dr inz. Dariusz Catus dc@el.pcz.czest.pl
Prowadzacy | Prof. dr hab. inz. Andriy Kityk kityk@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Dariusz Catus dc@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Patryk Gatuszkiewicz patryk.galuszkiewicz@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu podstaw programowania.

C2. Zapoznanie studentéw z pojeciem algorytmu, podstawowymi konstrukcjami

programistycznymi, podstawowymi strukturami

danych i wykonywanymi na nich operacjami, metodami weryfikacji poprawnosci.

C3. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci w zakresie czytania ze

zrozumieniem programow zapisanych w jezyku

programowania imperatywnego, symbolicznego wykonywania prostych programéw

celem ich weryfikacji; pisania i

uruchamiania prostych programow o rozmiarze rzedu 100 wierszy kodu.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z matematyki z zakresu analizy matematycznej, algebry, logiki.

2. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w grupie.
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3. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i zasobéw

internetowych.

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student posiada podstawowg wiedze z zakresu podstaw programowania dotyczgcag

pojecia algorytmu, podstawowych

konstrukcji programistycznych, podstawowych struktur danych i wykonywanych na

nich operacji, metod weryfikacji

poprawnosci programow.

EU2. Student zna i potrafi zastosowac odpowiednie srodowisko programistyczne w

zakresie pisania i uruchamiania prostych

programow o rozmiarze rzedu 100 wierszy kodu.

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Pozycyjny system liczbowy. Pojecie algorytmu. Podstawowe 2
konstrukcje programistyczne.
W2 — Podstawowe struktury danych i wykonywane na nich operacje. Typy 2
danych i zakresy ich wartos$ci.
W3 — Implementacje algorytmdw w jezykach programowania. Instrukcje 2
iteracyjne i warunkowe.
W4 — Procedury, metody i funkcje. Rekurencja. 2
W5 — Liczby pseudolosowe. 2
W6 — Tablice. Operacje na tablicach. 2
W7 — Dynamiczny przydziat pamieci. 2
W8 — Operacje na plikach. Operacje tekstowe. 2
W9 — Test zaliczeniowy. Zaliczenie przedmiotu. 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium (éwiczenia komputerowe) Liczba
godzin
L1 — Aplikacja konsolowa. Instrukcji wejscia/wyjscia. 2
L2 — Podstawowe struktury danych i wykonywane na nich operacje. Typy 2

danych i zakresy ich wartosci.
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L3 — Implementacje algorytmdéw w jezykach programowania. Instrukcje 2
iteracyjne i warunkowe.
L4 — Procedury, metody, funkcje. Rekurencja. 2
L5 — Liczby pseudolosowe. 2
L6 — Tablice. Operacje na tablicach. 2
L7 — Dynamiczny przydziat pamieci. 2
L8 — Operacje na plikach. Operacje tekstowe. 2
L9 — Zaliczenie wykonanych sprawozdan. 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna (wyktad). Rzutnik komputerowy wraz z ekranem.

2. Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych w postaci plikéw .doc, .docm, .pdf, .jpg, .txt,
Xlsm, .zip.

3. Komputery z systemem operacyjnym Windows 7/8/10 i zainstalowanym pakietem
Microsoft Office 2007, 2010, 2013, 2016 oraz przeglgdarka plikow .pdf, .jpg.
Podreczniki i skrypty.

Internet.

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnosc¢ na zajeciach (obecnosc, dyskusja, praca, wykonanie testow).
P1. Wykonanie obowigzkowego zestawu zadan w trakcie zaje¢ laboratoryjnych
(laboratorium).

P2. Test zaliczeniowy (wyktady).

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 34
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 30
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Przygotowanie do testu 25
Przygotowanie sprawozdan z zaje¢ laboratoryjnych 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. P.Wrdblewski.: Algorytmy, struktury danych i techniki programowania. Wyd. Helion,
Gliwice 2009
A.Troelsen : Jezyk C# 2008 | platforma .NET3.5, Wyd. PWN, Warszawa 2009
J. Sharp.: Microsoft Visual C# 2015 Krok po kroku, Wyd. APN Promise, Warszawa
2016
David Harel.: Rzecz o istocie informatyki. Wyd. WNT, Warszawa 2001

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt. efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposéb
ucz?nla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S Robotyka *
EU1 KAR1A_WO03 C1 W, Lab 1,2,3,4,5 ~hPL P
EU2 KAR1A W03 C2,C3 | W, Lab 1,2,3,4,5 P PL P2
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student posiada podstawowg wiedze z zakresu podstaw programowania
_ dotyczaca pojecia algorytmu, podstawowych
konstrukcji programistycznych, podstawowych struktur danych i
wykonywanych na nich operacji, metod weryfikacji poprawnosci programow.
Student nie zna podstawowych poje¢ z zakresu podstaw programowania, pojecia
. algorytmu, podstawowych konstrukcji programistycznych,
podstawowych struktur danych i wykonywanych na nich operacji oraz metod
weryfikacji poprawnosci programow.
. Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia z zakresu podstaw programowania,

posiada wiedze dotyczgcyg pojecia algorytmu,
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podstawowych struktur danych.

3.5

Student posiada wiedze z zakresu podstaw programowania, posiada wiedze
dotyczgca pojecia algorytmu, podstawowych struktur danych

i wykonywanych na nich operacji.

Student posiada wiedze z zakresu podstaw programowania, posiada wiedze
dotyczgca pojecia algorytmu, podstawowych struktur danych

i wykonywanych na nich operaciji, podstawowych konstrukcji programistycznych.

4.5

Student posiada wiedze z zakresu podstaw programowania, posiada wiedze

dotyczgca pojecia algorytmu, programowania obiektowego.

Student posiada podstawowg wiedze z zakresu podstaw programowania dotyczgcag
pojecia algorytmu, podstawowych konstrukcji

programistycznych, podstawowych struktur danych i wykonywanych na nich
operacji, metod weryfikacji poprawnos$ci programow wraz z

przyktadami, programowania wizualnego

EU2

Student zna i potrafi zastosowaé odpowiednie sSrodowisko programistyczne w
zakresie pisania i uruchamiania

prostych programéw o rozmiarze rzedu 100 wierszy kodu.

Student nie zna i nie potrafi zastosowa¢ odpowiedniego srodowiska
programistycznego w zakresie pisania i uruchamiania prostych

programow o rozmiarze rzedu 100 wierszy kodu.

Student potrafi zastosowac¢ odpowiednie srodowisko programistyczne w zakresie
pisania i uruchamiania prostych programow w trybie

konsolowym.

3.5

Student potrafi zastosowaé odpowiednie srodowisko programistyczne w zakresie

wykorzystania funkciji bibliotecznych.

Student zna i potrafi zastosowaé odpowiednie sSrodowisko programistyczne w
zakresie pisania i uruchamiania prostych programow o

rozmiarze rzedu 100 wierszy kodu.

4.5

Student zna i potrafi zastosowaé odpowiednie sSrodowisko programistyczne w
zakresie pisania i uruchamiania prostych programow z

interfejsem graficznym.

Student zna i potrafi zastosowac obiekty w tworzenie programéw, w tym aplikacjach

wizualnych

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE
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1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas
pierwszych zajec.

3. Instrukcje do zajec laboratoryjnych i tresci wyktadow bedg umieszczane pod wskazanym
przez prowadzgcego adresem poczty elektronicznej. Przejrzenie instrukcji wymaga
zainstalowania oprogramowania czytajgcego pliki .doc, .docm, .pdf, .jpg, .txt, .xIsm, .zip.
Wykonywanie éwiczen wymaga uzycia pakietu Microsoft Office (Excel, Word).

4. Zajecia laboratoryjne bedg odbywac sie w sali D214 Wydziatu Elektrycznego lub innej

uprzednio wskazanej sali (wyposazone podobnie).
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Nazwa przedmiotu

Inzynieria Materiatowa

Materials Engineering

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 4K _ANS1 IM
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 0 3
Koordynator | Dr inz. Jarostaw Jedryka, j.jedryka@el.pcz.czest.pl
Prowadzacy | Dr inz. Jarostaw Jedryka, j.jedryka@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Wojciech Pluta, prof. PCz, plutaw@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Mariusz Najgebauer, prof. PCz, najgebauer@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy materii i zjawisk wystepujacych w

materiatach.

C2. Zapoznanie studentéw z procesami fizycznymi wystepujgcymi w materiatach.

C3. Nabycie przez studentéw wiedzy zwigzanej z wykorzystaniem materiatéw dla potrzeb

wytwarzania urzgdzen technicznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z zakresu fizyki ciata statego.

SIS

Wiedza z zakresu analizy matematycznej.

Wiedza z zakresu ogdlnotechnicznego.

Umiejetno$¢ pracy samodzielnej oraz umiejetnos¢ analizowania stanu wiedzy.

Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych i zasobow internetowych.

Efekty uczenia sie
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EUL1l. Student charakteryzuje podstawowe rodzaje proceséw produkcyjnych oraz

rozpoznaje obszary ich zastosowan praktycznych.

EU2. Student identyfikuje materiaty techniczne oraz podstawowe procesy zachodzgce przy

ich wytwarzaniu.

EU3. Student rozréznia podstawowe wielkosci charakteryzujgce materiaty inzynierskie.

EU4. Student wyprowadza wnioski dotyczgce poprawnosci wykorzystania materiatow w

zastosowaniach technicznych.

EUS. Student interpretuje i ocenia wptyw zmiany parametréw wytwarzania na koncowe

wiasnosci materiatow.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin

W1 - Wprowadzenie, poczgtki inzynierii materialowej, klasyfikacja 2
materiatéw.
W2 - Struktura ciata statego, mikrostruktura, defekty struktury krystalicznej. 2
W3 — Krystaliczna i amorficzna budowa ciata statego, krystalizacja metali i 2
stopow oraz struktura stopdéw
| charakterystyka faz.
W4 - Uktady réwnowagi fazowej, reguta faz Gibbsa, reguta dzwigni. 2
W5 - Stopy zelaza z weglem, uktad réwnowagi fazowej zelazo — wegiel, 2
klasyfikacje i oznaczenia stopéw zelaza z weglem.
W6 - Obrébka cieplna, przemiany fazowe i wiasciwosci mechaniczne 2
materiatow inzynierskich.
W?7 - Stopy metali niezelaznych oraz materiaty ceramiczne 2
W8 - Materiaty polimerowe oraz kompozyty 2
W9 - Materiaty o specjalnych wiasciwosciach, prognozy rozwoju 2
materiatéw/Zaliczenie.

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie
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Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach (dyskusja)

P1. Ocena opanowania materiatu nauczania bedgcego przedmiotem zaliczenia wykfadu

(brak egzaminu — zaliczenie ustne)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 12
Przygotowanie do zaje¢ 15
Zapoznanie sie ze specjalistycznym sprzetem (poza 20
wykladem)
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu (brak egzaminu) 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75 I3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Blicharski M.: Wstep do inzynierii materiatowej, Warszawa, WNT 2003.

2. Ashby M. F., Jones D. R. H.: Materiaty inzynierskie: wtasciwos$ci | zastosowania,
WNT, 1995.
Ashby M. F.: Dobor materiatdw w projektowaniu inzynierskim, WNT, 1995.
Bojarski Z., Gigla M., Stroz K., Surowiec M.: Krystalografia, PWN, 2007.
Dobrzanski L. A.: Podstawy nauki o materiatach i metaloznawstwo, WNT, 2002.
Przybytowicz K.: Metaloznawstwo, WNT, 2007.
Burakowski T., Wierzchon T.: Inzynieria powierzchni metali, WNT, 1995.
Pacyna J.: Metaloznawstwo, wybrane zagadnienia, Wydawnictwa AGH, 2005.

© 0 N o g bk~ o

Feynman R., Leighton R., Sands M.: “Feynmana wyktady z fizyki” PWN 1974.
10. Celinski Z.: Materiatoznawstwo elektrotechniczne, Warszawa, Oficyna Wydawnicza
Politechniki
Warszawskiej, 2005.
11. Soinski M.: Materiaty magnetyczne w technice, COSIW, 2002.
12. Soinski M., Moses A. J.: Anisotropy of Iron-based Soft Magnetic Materials, Chapter 4,
Handbook of Magnetic Materials, Vol. 8, North-Holland Elsevier, 1995.
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13.

14.
15.

16.

17.

ASM Metals Handbook, v. 3, Alloy phase diagrams, USA, 1992, ISBN: 0-87170-381-
5.

ASM Metals Handbook, v. 4, Heat treating, USA, 1995, ISBN 0-87170-379-3.

ASM Metals Handbook, v. 8, Mechnical testing and evaluation, USA, 2000, ISBN 0-
87170-389-0.

ASM Metals Handbook, v. 9, Metallography and microstructures, USA, 2003, ISBN: 0-
87170-706-3.

ASM Metals Handbook, v. 13, Corrosion, USA, 1992, ISBN 0-87170-007-7.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

S Odniesienie efektu do
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz-enla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny

Se Robotyka*

EU1 KAR1A W02 C1, C2, C3 | Wykitad 1,2 F1, P1
EU2 KAR1A K02 C1, C2, C3 | Wykitad 1,2 F1, P1
EU3 KAR1A W01 C1, C2, C3 | Wyktad 1,2 F1, P1
EU4 KAR1A W15, KAR1A U011 | C1, C2, C3 | Wyktad 1,2 F1, P1
EUS KAR1A _UO05 C1, C2, C3 | Wykitad 1,2 F1, P1

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
_ Student charakteryzuje podstawowe rodzaje procesow produkcyjnych oraz
rozpoznaje obszary ich zastosowan praktycznych.

. Student nie posiada wiedzy dotyczacej podstawowych rodzajéw proceséw
produkcyjnych i nie rozpoznaje obszaru ich zastosowan praktycznych.

. Student charakteryzuje podstawowe rodzaje procesdéw produkcyjnych z niewielkimi
btedami oraz rozpoznaje tylko niektére obszary ich zastosowan praktycznych.
Student nie posiada kompletnej, usystematyzowanej wiedzy dotyczacej

3.5 | podstawowych rodzajéw procesoéw produkcyjnych i prawidtowo rozpoznaje obszary
ich zastosowan praktycznych.
Student posiada nie w petni usystematyzowang wiedze dotyczacg podstawowych

4 rodzajéw proceséw produkcyjnych i prawidtowo rozpoznaje obszary ich zastosowan

praktycznych.
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Student posiada wiedze dotyczgcg podstawowych rodzajow procesow

4.5 | produkcyjnych i w sposéb niepetny rozpoznaje obszary ich zastosowan
praktycznych.

e Student posiada wiedze dotyczacg podstawowych rodzajéow procesow
produkcyjnych i prawidtowo rozpoznaje obszary ich zastosowan praktycznych.

o Student identyfikuje materiaty techniczne oraz podstawowe procesy
zachodzace przy ich wytwarzaniu.

. Student nie identyfikuje ani materiatéw technicznych ani zjawisk zachodzgcych w
tych materiatach.

Student nie w petni prawidtowo identyfikuje materiaty techniczne oraz nie posiada

3 poprawnej wiedzy dotyczgcej Zjawisk zachodzgcych
w tych materiatach.

Student nie w petni prawidtowo identyfikuje materiaty techniczne oraz posiada nie w

3.5 | petni usystematyzowang wiedze dotyczgcg zjawisk zachodzgcych w tych
materiatach.

4 Student prawidtowo identyfikuje materiaty techniczne oraz posiada nie w petni
usystematyzowang wiedze dotyczgcg zjawisk zachodzgcych w tych materiatach.
Student prawidtowo identyfikuje materiaty techniczne oraz z niewielkimi btedami

4.5 | identyfikuje podstawowe Zjawiska zachodzgce
w materiatach technicznych.

. Student identyfikuje prawidtowo materiaty techniczne oraz podstawowe zjawiska
zachodzgce w materiatach technicznych.

- Student rozréznia podstawowe wielkosci charakteryzujgce materialy
inzynierskie.

5 Student nie rozréznia poprawnie podstawowych wielkosci charakteryzujgcych
materiaty techniczne.

. Student rozréznia z btedami podstawowe wielkosci charakteryzujgce materiaty
techniczne oraz potrafi je opisa¢ lecz z btedami.

Student rozréznia z niewielkimi btedami podstawowe wielkosci charakteryzujgce

3.5 | materiaty techniczne oraz potrafi je opisac lecz
z btedami.

Student rozréznia z niewielkimi btedami podstawowe wielkosci charakteryzujgce

4 materiaty techniczne oraz potrafi je opisaé lecz
z niewielkimi btedami.

4.5 | Student rozroznia podstawowe wielkosci charakteryzujgce materiaty techniczne
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oraz potrafi je opisac¢ z niewielkimi btedami.

Student rozroznia podstawowe wielkosci charakteryzujgce materiaty techniczne

> oraz potrafi je opisac.
W Student wyprowadza wnioski dotyczace poprawnosci wykorzystania
materiatébw w zastosowaniach technicznych.
. Student nie potrafi wyprowadzi¢ wnioskéw dotyczgcych poprawnosci wykorzystania
materiatdw w zastosowaniach technicznych.
. Student wyprowadza wnioski dotyczgce poprawnosci wykorzystania niektorych
materiatéw ale nie potrafi uzasadni¢ obszaréw ich zastosowan.
a iz Student wyprowadza wnioski dotyczgce poprawnosci wykorzystania niektérych
materiatdéw oraz nie w petni potrafi wskazac obszary ich zastosowan.
4 Student wyprowadza wnioski dotyczgce poprawnosci wykorzystania wiekszosci
materiatéw oraz nie w petni potrafi wskazac obszary ich zastosowan.
e Student wyprowadza wnioski dotyczgce poprawnosci wykorzystania materiatow lecz
nie w petni potrafi wskazac obszary ich zastosowan.
. Student wyprowadza wnioski dotyczgce poprawnosci wykorzystania materiatow
oraz potrafi wskazac obszary ich zastosowan.
. Student interpretuje i ocenia wplyw zmiany parametréw wytwarzania na
koncowe witasnosci materiatow.
) Student nie interpretuje prawidtowo i nie zna wptywu zmiany parametrow
wytwarzania na koncowe wiasnosci charakteryzujgce materiaty techniczne.
Student interpretuje w wiekszosci poprawnie i ocenia z btedami wptyw zmiany
3 parametrow wytwarzania na koncowe wilasnosci charakteryzujgce materiaty
techniczne.
Student interpretuje w wiekszosci poprawnie i ocenia z niewielkimi btedami wptyw
3.5 | zmiany parametréw wytwarzania na kohcowe witasnosci charakteryzujgce materiaty
techniczne.
Student interpretuje w wiekszosci poprawnie i ocenia w wiekszosci poprawnie
4 wptyw zmiany parametrow wytwarzania na kohncowe wiasnosci charakteryzujgce
materiaty techniczne.
e Student interpretuje i ocenia w wigkszosci poprawnie wptyw zmiany parametréw
wytwarzania na koncowe wiasnosci charakteryzujgce materiaty techniczne.
5 Student poprawnie interpretuje i ocenia wptyw zmiany parametréw wytwarzania na

koncowe wtasnos$ci charakteryzujgce materiaty techniczne.
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[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Elektrotechnika 1

Electrical engineering 1

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 5K _ANS1 E
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18E 18 0 0 0 6

Koordynator | Dr hab. inz. Pawet Jabtonski, prof. PCz., p.jablonski@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Pawet Jabtonski, prof. PCz., p.jablonski@el.pcz.czest.pl
Dr inz. Dariusz Kusiak, d.kusiak@el.pcz.czest.pl
Dr inz. Ewa tada-Tondyra, e.lada-tondyra@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Aleksander Zaremba, a.zaremba@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu wtasciwosci i parametrow elementow
obwodu elektrycznego.

C2. Zapoznanie studentow z podstawowymi prawami dotyczgcymi obwoddéw
elektrycznych, zjawiskami zachodzgcymi w obwodach elektrycznych oraz
podstawowymi metodami analizy obwodow elektrycznych.

C3. Nabycie przez studenta wiedzy i umiejetnosci dotyczgcych analizy liniowych
obwodow analogowych pradu statego i sinusoidalnego w stanie ustalonym oraz

prostych obwodow nieliniowych w stanie ustalonym.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z fizyki w zakresie podstaw elektrycznosci i magnetyzmu.

2. Wiedza z matematyki w zakresie podstaw rachunku rézniczkowego i catkowego, liczb

zespolonych.
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Efekty uczenia sie

EUL1l. Student zna prawa rzagdzgce rozptywem pradu elektrycznego, zna metody analizy
obwodoéw elektrycznych pradu statego (liniowych i nieliniowych) w stanie ustalonym
oraz metody analizy liniowych obwoddéw pradu sinusoidalnego bez sprzezen
magnetycznych w stanie ustalonym.

EU2. Student potrafi zastosowac prawa rzgdzace rozptywem pradu elektrycznego, umie
dokonac analizy obwodu elektrycznego pradu statego (liniowego i nieliniowego) w
stanie ustalonym oraz potrafi dokona¢ analizy liniowego obwodu prgdu

sinusoidalnego bez sprzezen magnetycznych w stanie ustalonym.

Tresci programowe: wyklady Liczba

godzin
W1 — Pojecia podstawowe 2
W2 — Elementy obwodu 2
W3 — Podstawowe prawa, redukcja potgczen, obwody nierozgatezione 2
W4 — Analiza obwoddw rozgatezionych pradu statego 2
W5 — Metody dodatkowe 2
W6 — Analiza obwodéw nieliniowych pradu statego 2
W7 — Podstawy analizy obwodow pradu sinusoidalnego 2
W8 — Metoda klasyczna analizy obwodow pragdu sinusoidalnego 2
W9 — Metoda symboliczna analizy obwodow prgdu sinusoidalnego 2
SUMA 18

Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba

godzin
C1 - Pojecia podstawowe 2
C2 — Redukcja potgczen elementow pasywnych 2
C3 — Analiza prostych obwodow pradu statego 2
C4 — Analiza obwodow rozgatezionych prgdu statego 2
C5 — Metody dodatkowe 2
C6 — Analiza obwodow nieliniowych prgdu statego 2
C7 — Metoda klasyczna 2
C8 — Metoda symboliczna 2
C9 — Kolokwium 2
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SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1.
2.
3.

Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / ¢wiczenia - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

F2. Arkusze zadan dodatkowych
P1. Egzamin

P2. Kolokwium / kartkOwki

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 34
Przygotowanie do zaje¢ 10
Przygotowanie do kolokwium/kartkowek i do egzaminu 45
Przygotowanie arkuszy rozwigzanych zadan 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.
2.

Bolkowski St.: Teoria obwoddéw elektrycznych. WNT, Warszawa 2009.

Bolkowski St., Brociek W., Rawa H.: Teoria obwodéw elektrycznych Zadania. WNT,
Warszawa 2009.

Cichowska Z., Pasko M.: Przyktady zadan z elektrotechniki cz.ll., t. 1,2. Wyd. Pol. SI.,
Gliwice 2000.

Gotebiowski L., Gotebiowski M.: Obwody elektryczne. Czes¢ 2,3. Wydawnictwo
Politechnika Rzeszowska Rzeszow 2007.

Krakowski M.: Elektrotechnika teoretyczna. Obwody liniowe i nieliniowe. WN PWN,
Warszawa 1995.

141




6. Lubelski K.: Elektrotechnika teoretyczna. Czesc¢ |, 1, 1ll. Wyd. Pol. CZ., Czestochowa
1994.
Osiowski J., Szabatin J.: Podstawy teorii oowodow. Tom |. WNT, Warszawa 2009.

Osiowski J., Szabatin J.: Podstawy teorii obwodéw. Tom Il. WNT, Warszawa 2005.

Pasko M., Pigtek Z., Topor-Kaminski L.: Elektrotechnika ogélna. Czesc I. Wyd. Pol.

z

Sl., Gliwice 2004.
10. Cholewicki T.: Elektrotechnika Teoretyczna. Tom |I. WNT, Warszawa 1972.
11. Cholewicki T.: Elektrotechnika Teoretyczna. Tom Il. WNT, Warszawa 1972.

12. Cichowska Z.: Wyktady z elektrotechniki teoretycznej cz. | Wyd. Pol. SI., Gliwice
2000.

13. Cichowska Z.: Wyktady z elektrotechniki teoretycznej cz. Il Wyd. Pol. SI., Gliwice
2000.

14. Mikotajuk K., Trzaska Z.: Elektrotechnika Teoretyczna. Analiza synteza elektrycznych

obwodoéw liniowych. PWN, Warszawa 1984.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

- Odniesienie efektu do
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz?nla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EUl KAR1A W08 C1, C2 W 1,2 F1, P1
EU2 KAR1A U08 C1,C2,C3 C 2 F1, F2, P2

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student zna prawa rzadzace rozptywem pradu elektrycznego, zna metody
_ analizy obwodéw elektrycznych pradu statego (liniowych i nieliniowych) w
stanie ustalonym oraz metody analizy liniowych obwodoéw pradu
sinusoidalnego bez sprzezen magnetycznych w stanie ustalonym.
Student nie zna lub zna bardzo stabo tresci przedmiotu (punkty z egzaminu P1:
g ponizej 50% maksymalnej).
3 Student stabo opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 50-60%).
o Student powierzchownie opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 60-

70%).
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Student dobrze opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 70-80%).

4.5

Student do$¢ dobrze opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 80-
90%)).

Student bardzo dobrze opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1:

przynajmniej 90%).

EU2

Student potrafi zastosowa¢ prawa rzagdzace rozptywem pradu elektrycznego,
umie dokona¢ analizy obwodu elektrycznego pradu statego (liniowego i
nieliniowego) w stanie ustalonym oraz potrafi dokonaé¢ analizy liniowego
obwodu pradu sinusoidalnego bez sprzezen magnetycznych w stanie

ustalonym.

Student nie potrafi zapisac i rozwigza¢ adekwatnych rownan obwodu lub popetnia

zbyt duzo bteddéw przy ich rozwigzywaniu.

Student bardzo stabo radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych rownan
obwodu, popetnia duzo bteddw, jego umiejetnosci analizy obwodow sg bardzo

wybidrcze.

3.5

Student dosc¢ stabo radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych rownan
obwodu, popetnia dos¢ duzo btedow, jego umiejetnosci analizy obwodow sg

wybidrcze.

Student dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych rownan
obwodu, popetnia nieliczne btedy, potrafi przeanalizowac wiekszos¢ obwoddéw

zwigzanych z tresciami przedmiotowymi.

4.5

Student dos¢ dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnan
obwodu, zdarzajg mu sie nieliczne btedy, potrafi przeanalizowa¢ prawie wszystkie

obwody zwigzane z treSciami przedmiotowymi.

Student bardzo dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych
réwnan obwodu, nie popetnia btedéw lub sg one nieliczne, potrafi przeanalizowac

wszystkie lub prawie wszystkie obwody zwigzane z treSciami przedmiotowymi.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.

3. Zajecia wyktadowe w sali audiowizualnej z tablicami tradycyjnymi, zajecia ¢wiczeniowe w

salach z tablicami tradycyjnymi.
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4. Termin zajec i konsultacje wg semestralnego planu zajec.
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Nazwa przedmiotu

Elektrotechnika 2

Electrical engineering 2

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 5K _ANS1 E
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 3

Rodzaj zajeé

Liczba godzin w semestrze

Wyk. Cw.

18E 9 18

Lab. Sem. Proj.

0

Liczba punktow
ECTS

5

Koordynator | Dr hab. inz. Pawet Jabtonski, prof. PCz., p.jablonski@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Pawet Jabtonski, prof. PCz., p.jablonski@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Dariusz Kusiak, d.kusiak@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Aleksander Zaremba, a.zaremba@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Ewa tada-Tondyra, e.lada-tondyra@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Zapoznanie studentéw z metodami analizy i zjawiskami dotyczgcymi obwoddw

elektrycznych pradu sinusoidalnego ze sprzezeniami magnetycznymi, obwodow

trojfazowych i obwodéw z przebiegami odksztatconymi w stanie ustalonym, a takze

prostych obwoddéw w stanach przejsciowych.

C2. Nabycie przez studenta wiedzy i umiejetnosci dotyczagcymi metod analizy obwodéw

elektrycznych pradu sinusoidalnego ze sprzezeniami magnetycznymi, obwodow

trojfazowych i obwodéw z przebiegami odksztatconymi w stanie ustalonym, a takze

prostych obwodow w stanach przejsciowych.

C3. Nabycie przez studenta umiejetnosci tgczenia obwodu wg schematu, pomiaru

wielkosci elektrycznych, bezpiecznej pracy z obwodami elektrycznymi.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
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1. Wiedza nabyta na przedmiocie Elektrotechnika 1 (prady state, prgdy sinusoidalne bez
sprzezen).
2. Wiedza z matematyki w zakresie podstaw rachunku rézniczkowego i catkowego, liczb

zespolonych.

Efekty uczenia sie

EULl. Student zna zjawiska zachodzgce w obwodach sprzezonych magnetycznie,
obwodach tréjfazowych oraz obwodach z prgdem odksztatconym, a takze zna
metody analizy takich obwodow w stanie ustalonym oraz podstawy analizy stanéw
przejsciowych w prostych obwodach.

EU2. Student potrafi dokonac analizy obwodow elektrycznych ze sprzezeniem
magnetycznym, obwodéw trojfazowych oraz obwodéw z prgdem odksztatconym w
stanie ustalonym oraz analizy stanow przejsciowych w prostych obwodach.

EU3. Student potrafi potgczy¢é obwod elektryczny wg schematu, dokonywac¢ pomiaru
wielkosci elektrycznych, bezpiecznie dokonywac przetgczen w obwodzie, zna

Zjawiska zachodzgce w rozpatrywanym obwodzie.

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin
W1-2 — Obwody magnetycznie sprzezone 4
W3-5 — Obwody tréjfazowe 6
W6-7 — Obwody z przebiegami odksztatconymi 4
W8-9 — Stany przejsciowe 4
SUMA 18

Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba

godzin
C1-2 — Obwody magnetycznie sprzezone 2
C3-5 — Obwody tréjfazowe 3
C6 — Obwody z przebiegami odksztatconymi 1
C7-8 — Stany przejsciowe 2
C9 — Kolokwium 1
SUMA 9
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Tresci programowe: laboratorium

Liczba

godzin

L1 — Zajecia organizacyjne: omowienie ¢wiczen, instrukcja BHP, podziat na 2
grupy.
L2 — Twierdzenie Thevenina i Nortona. 2
L3 — Nieliniowe obwody pradu statego. 2
L4 — Badanie obwodoéw RLC przy wymuszeniach sinusoidalnych. 2
L5 — Badanie obwodu rezonansowego szeregowego i rownolegtego. 2
L6 — Poprawa wspotczynnika mocy (kompensacja mocy biernej). 2
L7 — Obwody sprzezone magnetycznie. 2
L8 — Badanie obwodow tréjfazowych. 2
L9 — Kolokwium zaliczeniowe. 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna

2
3. Zestawy do ¢wiczen laboratoryjnych
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / ¢wiczenia - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

F2. Arkusze zadan dodatkowych

F3. Przygotowanie do laboratorium

P1. Egzamin

P2. Punkty z kartkéwek i kolokwium na éwiczeniach audytoryjnych

P3. Kolokwium z ¢éwiczeh laboratoryjnych (50% oceny)

P4. Poprawnosc¢ sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych (50% oceny)

Obciazenie praca studenta

Srednia liczba godzin

Forma aktywnosci na zrealizowanie

aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym
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Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10

Przygotowanie do zaje¢ 10

Przygotowanie do kolokwiow/kartkéwek i do egzaminu 35

Przygotowanie arkuszy rozwigzanych zadan 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125 /5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Bolkowski St.: Teoria obwoddw elektrycznych. WNT, Warszawa 2009.
2. Bolkowski ST., Brociek W., Rawa H.: Teoria obwodow elektrycznych Zadania. WNT,
Warszawa 2009.
3. Cichowska Z., Pasko M.: Przyktady zadan z elektrotechniki cz.Il., t. 1,2. Wyd. Pol. SI.,
Gliwice 2000.
4. Gotebiowski L., Gotebiowski M.: Obwody elektryczne. Czes¢ 2,3. Wydawnictwo
Politechnika Rzeszowska Rzeszow 2007.
5. Krakowski M.: Elektrotechnika teoretyczna. Obwody liniowe i nieliniowe. WN PWN,
Warszawa 1995.
6. Lubelski K.: Elektrotechnika teoretyczna. Czes¢ |, 11, 111, IV, V. Wyd. Pol. CZ.,
Czestochowa 1994.
Osiowski J., Szabatin J.: Podstawy teorii obwodéw. Tom I. WNT, Warszawa 2009.
Osiowski J., Szabatin J.: Podstawy teorii oowodow. Tom Il. WNT, Warszawa 2005.
Osiowski J., Szabatin J.: Podstawy teorii oowodow. Tom Ill. WNT, Warszawa 2006.
10. Pasko M., Piagtek Z., Topor-Kaminski L.: Elektrotechnika ogélna. Czesc¢ I. Wyd. Pol.
SI., Gliwice 2004.
11. Cholewicki T.: Elektrotechnika Teoretyczna. Tom I. WNT, Warszawa 1972.
12. Cholewicki T.: Elektrotechnika Teoretyczna. Tom Il. WNT, Warszawa 1972.
13. Cichowska Z.: Wyktady z elektrotechniki teoretycznej cz. | Wyd. Pol. SI., Gliwice
2000.
14. Cichowska Z.: Wyktady z elektrotechniki teoretycznej cz. Il Wyd. Pol. SI., Gliwice
2000.
15. Mikotajuk K., Trzaska Z.: Elektrotechnika Teoretyczna. Analiza i synteza
elektrycznych obwododw liniowych. PWN, Warszawa 1984.

Macierz realizacji efektow uczenia sie
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o Odniesienie efektu do
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
uczéma kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EUl1l KAR1A W08 C1,C2,C3 W 1,2 F1, P1
EU2 KAR1A W08, KAR1A UO08 C1, C2 C 2 F1, F2, P2
EU3 KAR1A W08, KAR1A_U09 C1,C3 L 3 F3, P3, P4

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student zna zjawiska zachodzace w obwodach sprzezonych magnetycznie,
EUL obwodach tréjfazowych oraz obwodach z pragdem odksztalconym, a takze zna
metody analizy takich obwodéw w stanie ustalonym oraz podstawy analizy
stanow przejsciowych w prostych obwodach.
. Student nie zna lub zna bardzo stabo tresci przedmiotu (punkty z egzaminu P1:
ponizej 50% maksymalnej).
3 Student stabo opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 50-60%).
A Student powierzchownie opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 60-
70%).
4 Student dobrze opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 70-80%).
n Student do$¢ dobrze opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1: 80-
90%).
. Student bardzo dobrze opanowat tresci przedmiotowe (punkty z egzaminu P1:
przynajmniej 90%).
Student potrafi dokonaé analizy obwodéw elektrycznych ze sprzezeniem
EUD magnetycznym, obwodow tréjfazowych oraz obwodéw z pradem
odksztalconym w stanie ustalonym oraz analizy stanow przejsciowych w
prostych obwodach.
. Student nie potrafi zapisac i rozwigza¢ adekwatnych rownan obwodu lub popetnia
zbyt duzo bteddéw przy ich rozwigzywaniu.
Student bardzo stabo radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnan
3 obwodu, popetnia duzo bteddw, jego umiejetnosci analizy obwodow sg bardzo
wybidrcze.
3.5 | Student dos¢ stabo radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych rownan
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obwodu, popetnia dos¢ duzo btedow, jego umiejetnosci analizy obwodow sg

wybiorcze.

Student dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnan
obwodu, popetnia nieliczne btedy, potrafi przeanalizowa¢ wiekszos¢ obwoddéw

zwigzanych z tresciami przedmiotowymi.

4.5

Student dos¢ dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych rownan
obwodu, zdarzajg mu sie nieliczne btedy, potrafi przeanalizowac prawie wszystkie

obwody zwigzane z tresciami przedmiotowymi.

Student bardzo dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych
réwnan obwodu, nie popetnia btedéw lub sg one nieliczne, potrafi przeanalizowac

wszystkie lub prawie wszystkie obwody zwigzane z treSciami przedmiotowymi.

EU3

Student potrafi potaczy¢ obwaod elektryczny wg schematu, dokonywaé
pomiaru wielkosci elektrycznych, bezpiecznie dokonywaé przetaczen w

obwodzie, zna zjawiska zachodzgce w rozpatrywanym obwodzie.

Student przewaznie nie potrafi fgczy¢é obwodu wg schematu, dokonywaé poprawnie
pomiaru wielkosci elektrycznych, zachowac bezpieczenhstwa podczas pracy z

pradem elektrycznym, omowic zjawisk wystepujgcych w rozpatrywanych obwodach.

Student przewaznie potrafi potgczy¢ obwdd wg schematu, dokonywaé pomiaru
wielkosci elektrycznych, zachowac bezpieczenstwo podczas pracy z prgdem
elektrycznym, omowic niektore zjawiska wystepujgce w rozpatrywanych obwodach,

jednak stabo orientuje sie w tematyce i popetnia liczne btedy.

3.5

Student przewaznie potrafi potgczy¢ obwdd wg schematu, dokonywac¢ pomiaru
wielkosci elektrycznych, zachowac bezpieczenstwo podczas pracy z prgdem
elektrycznym, omowic niektére zjawiska wystepujgce w rozpatrywanych obwodach,

dos¢ stabo orientuje sie w tematyce, popetnia dos¢ duzo btedow.

Student potrafi potgczy¢ wiekszos¢ obwoddéw wg schematu, dokonywaé pomiaru
wielkosci elektrycznych, zachowac bezpieczehstwo podczas pracy z prgdem
elektrycznym, omoéwi¢ wiekszosc¢ zjawisk wystepujacych w rozpatrywanych

obwodach, dobrze orientuje sie w tematyce, popetnia mato btedow.

4.5

Student potrafi potgczy¢ obwdd wg schematu, dokonywa¢ pomiaru wielkosci
elektrycznych, zachowac bezpieczenstwo podczas pracy z prgdem elektrycznym,
omowié wiekszos¢ zjawisk wystepujgcych w rozpatrywanych obwodach, dosé

dobrze orientuje sie w tematyce, popetnia nieliczne btedy.

Student potrafi potgczy¢ obwdd wg schematu, dokonywa¢ pomiaru wielkosci

elektrycznych, zachowac bezpieczenstwo podczas pracy z prgdem elektrycznym,
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omowi¢ zjawiska wystepujgcych w rozpatrywanych obwodach, bardzo dobrze

orientuje sie w tematyce, nie popetnia btedéw lub sg one nieliczne.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas
pierwszych zajec.

3. Zajecia wyktadowe w sali audiowizualnej z tablicami tradycyjnymi, zajecia cwiczeniowe w
salach z tablicami tradycyjnymi, zajecia laboratoryjne w salach B232 i B233.

4. Instrukcje do laboratorium sg dostepne w salach laboratoryjnych B232 i B233 oraz na
stronie wydziatowe;.

5. Termin zaje€ i konsultacje wg semestralnego planu zajec.
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Nazwa przedmiotu

Metrologia elektryczna

Electrical metrology

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 6K_ANS1 ME
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow

Liczba godzin w semestrze

18 0

18 0 0

ECTS

Koordynator

Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy

Dr Pawet Ptak, ptak@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl

Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, minkina@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1.
c2.

elektrycznych.

Cs3.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu teorii pomiaréw.

Poznanie zasad dziatania narzedzi pomiarowych analogowych i cyfrowych wielkoSci

Opanowanie przez studentdw umiejetnosci realizacji pomiaréw elektrycznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z matematyki w zakresie rownan rézniczkowych.

2. Wiedza w zakresie zjawisk fizycznych stosowanych w budowie i dziataniu czujnikow i

przetwornikdw pomiarowych.

3. Wiedza z teorii obwoddéw w zakresie podstawowych praw.

Umiejetnos¢ sporzadzenia dokumentacji pomiarow.

Efekty uczenia sie
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EUl. Posiada wiedze teoretyczng z zakresu teorii pomiaréw elektrycznych.

EU2. Potrafi dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania pomiarowego.

EU3. Potrafi samodzielnie wykonac pomiary i sporzadzi¢ dokumentacje pomiarows.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 — Pojecia podstawowe 2
W 2 — Wprowadzenie do Miernictwa - pomiar, proces pomiarowy. 1
W 3 — Jednostki miary, uktad jednostek Sl 1
W 4 — Btedy pomiarowe. Klasyfikacja btedow 1
W 5 — Pomiary napie¢ statych i zmiennych 1
W 6 — Pomiary pradow statych i zmiennych 1
W 7 — Przetworniki pomiarowe - klasyfikacja, podziaty, pojecia podstawowe 1
W 8 — Pomiary mocy biernej w uktadach tréjfazowych 1
W 9 — Pomiary mocy czynnej w uktadach tréjfazowych 1
W 10 — Pomiary przeptywu 2
W 11 — Pomiary oscyloskopowe 1
W 12 — Metody mostkowe w pomiarach parametréw obwodéw elektrycznych 1
W 13 — Pomiary temperatury 2
W 14 — Pomiary tensometrami 1
W 15 — Kolokwium zaliczeniowe 1
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Wprowadzenie. Przepisy BHP 2
L2 — Pomiary napiec statych 2
L3 — Pomiary napie¢ przemiennych 2
L4 — Pomiary prgddw statych 2
L5 — Pomiary prgdéw przemiennych 2
L6 — Pomiary parametréw przebiegéw zmiennych w czasie 2
L7 — Pomiary impedanc;ji i reaktancji metodg techniczng 2
L8 — Pomiary mocy i energii w uktadach 1- fazowych 2
L9 - Kolokwium zaliczeniowe 2
SUMA 18
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Narzedzia dydaktyczne

1.

-

Prezentacja multimedialna

Tablica klasyczna lub interaktywna

Specjalistyczne oprogramowanie - LabViev
Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1.
F2.
P1.
P2.

ocena samodzielnego przygotowania do zajec¢ laboratoryjnych

ocena realizacji zaje¢ laboratoryjnych, analizy i weryfikacji pomiaréow

ocena przyswojenia wiedzy przekazywanej na wyktadzie — kolokwium

ocena wykonania sprawozdania korncowego

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 14
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do kolokwium 25
Przygotowanie sprawozdan 30
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

Chwaleba A., Poninski M., Siedlecki A.: Metrologia elektryczna, WNT, Warszawa

2009.

Czajewski J. Poninski M.: Zbiér zadan z metrologii elektrycznej, WNT, Warszawa

2000.

Metrologia elektryczna: ¢wiczenia laboratoryjne : praca zbiorowa pod red. Zygmunta

Biernackiego. cz.1 i 2. Czestochowa: Wydaw. Politechniki Czestochowskiej, 2000.

Piotrowski J.: Pomiary czujniki i metody pomiarowe wybranych wielkosci fizycznych i

sktadu chemicznego, WNT Warszawa 2009.
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5. Mitek M.: Metrologia elektryczna wielkosci nieelektrycznych, wyd. Uniwersytet

Zielonogorski Zielona Gora 2006.

6. Chwaleba A., Czajewski J.: Przetworniki pomiarowe i defektoskopowe, OWPW
Warszawa 1998.

7. Michalski L., Eckersdorf K., Kucharski J.: Termometria — przyrzady i metody, wyd.
Politechniki £6dzkiej £6dz 2004.
Parchanski J.: Miernictwo elektryczne i elektroniczne, WSiP, Warszawa 2008.
Katalogi sprzetu firm LUMEL, NDN, INTROL, LABEL.

10. Czasopisma : Pomiary Automatyka Kontrola, Przeglad Elektrotechniczny.

11. Strony www : PKN , dokumentacje producentow przetwornikéw i sprzetu

pomiarowego

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia
uczenia : : . _ Sposoéb oceny
_ kierunku Automatyka i | przedmiotu zajec dydaktyczne
Si
€ Robotyka*
EU1l KAR1A W11 C1,C2 W 1,2 P1
KAR1A_U15,
EU2 C1,Cc2 W, Lab 2,4 F1,F2
KAR1A_UO01,
KAR1A KO3,
EU3 KAR1A UO04, C2,C3 Lab 3,4 F1,F2,P2
KAR1A_U09

* — wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EU1l | posiada wiedze teoretyczng z zakresu teorii pomiaréw elektrycznych
2 Student nie posiada wiedzy teoretycznej z zakresu teorii pomiaréw.
3 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow.
. Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow. Umie
zastosowac posiadang wiedze na poziomie ogélnym.
4 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow. Umie
zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegdtowym.
A5 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow. Umie
zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegétowym. Student potrafi dla
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zadanego zadania okresli¢ warunki pomiaru.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow. Umie

5 zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegotowym. Student potrafi dla
zadanego zadania okresli¢ warunki pomiaru i porownac z zalecanymi w literaturze.
R potrafi dobraé przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
pomiarowego
. Student nie umie dobra¢ przyrzadéw i metod pomiarowych do zadanego zadania
pomiarowego.
3 Student umie dobrac przyrzady do zadanego zadania pomiarowego.
a iz Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
pomiarowego.
4 Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
pomiarowego oraz dokonac analizy doboru.
Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
4.5 | pomiarowego oraz dokonac¢ analizy doboru. Ma wiedze o dostepnych rozwigzaniach
przyrzagdow.
Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
5 pomiarowego oraz dokona¢ analizy. Ma wiedze o dostepnych rozwigzaniach
przyrzgddw i potrafi dokonac korekty.
EU3 | potrafi samodzielnie wykonaé pomiary i sporzadzi¢ dokumentacje pomiarowa
2 Student nie umie zrealizowa¢ pomiaréw i sporzgdzi¢ dokumentac;ji.
3 Student umie przeprowadzi¢ pomiary.
3.5 | Student umie przeprowadzi¢ pomiary i sporzadzi¢ dokumentacje.
p Student umie przeprowadzi¢ pomiary i sporzgdzi¢ dokumentacje oraz dokonac
analizy wynikéw.
n Student umie przeprowadzi¢ pomiary oraz dokonac¢ analizy wynikow. Umie
porownac otrzymane wyniki z danymi literaturowymi.
. Student umie przeprowadzi¢ pomiary oraz dokonac¢ analizy wynikow. Umie

poréwnac otrzymane wyniki z danymi literaturowymi i dokonac ich weryfikaciji.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zajeé przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Metrologia elektryczna

Electrical metrology

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 6K_ANS1 ME
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 4
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze  9E 0 18 0 0 4

Koordynator | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl
Dr Pawet Ptak, ptak@el.pcz.czest.pl

Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, minkina@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu teorii pomiarow.

C2. Poznanie zasad dziatania narzedzi pomiarowych analogowych i cyfrowych wielkosci
elektrycznych.

C3. Opanowanie przez studentéw umiejetnosci realizacji pomiarow elektrycznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z matematyki w zakresie rownan rézniczkowych.
2. Wiedza w zakresie zjawisk fizycznych stosowanych w budowie i dziataniu czujnikow i
przetwornikéw pomiarowych.
3. Wiedza z teorii obwoddéw w zakresie podstawowych praw.

4. Umiejetnos¢ sporzgdzenia dokumentacji pomiarow.

Efekty uczenia sie
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EUl. Posiada wiedze teoretyczng z zakresu teorii pomiaréw elektrycznych.

EU2. Potrafi dobra¢ przyrzgdy i metody pomiarowe do zadanego zadania pomiarowego.

EU3. Potrafi samodzielnie wykonac pomiary i sporzadzi¢ dokumentacje pomiarows.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin

W1- Wprowadzenie do przedmiotu 1
W2 — Bfad pomiaru 1
W3 — Niedokfadnosc¢ przyrzagdow 2
W4 — Niepewnos¢ pomiarow 1
W5 — Niepewnos¢ standardowa pomiaréw posrednich 1
W6 — Niepewnos$¢ rozszerzona 1
W7 — Opracowanie wynikéw pomiardw i ich przedstawienie 1
W8 — Opracowanie wynikéw pomiardéw - aproksymacja metodg 1
najmniejszych kwadratéw

SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin

L1 - Wprowadzenie. Przepisy BHP 2
L2 — Pomiary mocy czynnej w uktadach tréjfazowych 2
L3 — Charakterystyki statyczne przetwornikow 2
L4 — Charakterystyki dynamiczne przetwornikow 2
L5 — Przetworniki ultradzwiekowe 2
L6 — Przetwornik A/C 2
L7 — Pomiary temperatury 2
L8 — Pomiary mocy biernej w uktadach trojfazowych 2
L9 - Kolokwium zaliczeniowe 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Specjalistyczne oprogramowanie - LabViev
4

Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny
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5.

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1.
F2.
P1.
P2.

ocena samodzielnego przygotowania do zajec¢ laboratoryjnych
ocena realizacji zaje¢ laboratoryjnych, analizy i weryfikacji pomiarow
ocena przyswojenia wiedzy przekazywanej na wyktadzie — test — odpowiedz ustna

ocena wykonania sprawozdania koncowego

Obciazenie pracg studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 27
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 13
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do kolokwium 10
Przygotowanie sprawozdan 30
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

Chwaleba A., Poninski M., Siedlecki A.: Metrologia elektryczna, WNT, Warszawa
20009.

Czajewski J. Poninski M.: Zbiér zadan z metrologii elektrycznej, WNT, Warszawa
2000.

Metrologia elektryczna: ¢wiczenia laboratoryjne : praca zbiorowa pod red. Zygmunta
Biernackiego. cz.1 i 2. Czestochowa: Wydaw. Politechniki Czestochowskiej, 2000.
Piotrowski J.: Pomiary czujniki i metody pomiarowe wybranych wielkosci fizycznych i
sktadu chemicznego, WNT Warszawa 2009.

Mitek M.: Metrologia elektryczna wielkosci nieelektrycznych, wyd. Uniwersytet
Zielonogorski Zielona Goéra 2006.

Chwaleba A., Czajewski J.: Przetworniki pomiarowe i defektoskopowe, OWPW
Warszawa 1998.

Michalski L., Eckersdorf K., Kucharski J.: Termometria — przyrzady i metody, wyd.
Politechniki £6dzkiej £6dz 2004.
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Parchanski J.: Miernictwo elektryczne i elektroniczne, WSIiP, Warszawa 2008.
Katalogi sprzetu firm LUMEL, NDN, INTROL, LABEL.

10. Czasopisma : Pomiary Automatyka Kontrola, Przeglad Elektrotechniczny.

11. Strony www : PKN , dokumentacje producentdéw przetwornikéw i sprzetu

pomiarowego

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efek}f efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz?nla kierunku Automatyka i | przedmiotu | zaje¢ | dydaktyczne oceny
S Robotyka*
EU1 KAR1A W11 C1,C2 W 1,2 P1
EU2 RARLALES, C1,C2 | W,Lab 2,4 F1,F2
KAR1A_UO1,
KAR1A_ KO3,
EU3 KAR1A UO04, C2,C3 Lab 3,4 F1,F2,P2
KAR1A U09

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1l | posiada wiedze teoretyczng z zakresu teorii pomiaréw elektrycznych

2 Student nie posiada wiedzy teoretycznej z zakresu teorii pomiaréw.

3 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow.

a5 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiaréw. Umie
' zastosowac posiadang wiedze na poziomie ogdélnym.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiarow. Umie

zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegotowym.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiaréw. Umie
4.5 | zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegdtowym. Student potrafi dla

zadanego zadania okresli¢ warunki pomiaru.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu teorii pomiaroéw. Umie
5 zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegotowym. Student potrafi dla

zadanego zadania okresli¢ warunki pomiaru i poréwnac z zalecanymi w literaturze.

EU2 | potrafi dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
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pomiarowego

Student nie umie dobrac¢ przyrzadoéw i metod pomiarowych do zadanego zadania

. pomiarowego.
3 Student umie dobrac¢ przyrzgdy do zadanego zadania pomiarowego.
o Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
pomiarowego.
p Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
pomiarowego oraz dokonaé analizy doboru.
Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
4.5 | pomiarowego oraz dokonac¢ analizy doboru. Ma wiedze o dostepnych rozwigzaniach
przyrzgdow.
Student umie dobra¢ przyrzady i metody pomiarowe do zadanego zadania
5 pomiarowego oraz dokonacC analizy. Ma wiedze o dostepnych rozwigzaniach
przyrzaddéw i potrafi dokonac korekty.
EU3 | potrafi samodzielnie wykonaé pomiary i sporzadzi¢ dokumentacje pomiarowa
2 Student nie umie zrealizowa¢ pomiardw i sporzgdzi¢ dokumentac;ji.
3 Student umie przeprowadzi¢ pomiary.
3.5 | Student umie przeprowadzi¢ pomiary i sporzgdzi¢ dokumentacje.
4 Student umie przeprowadzi¢ pomiary i sporzadzi¢ dokumentacje oraz dokonac
analizy wynikéw.
n Student umie przeprowadzi¢ pomiary oraz dokonac¢ analizy wynikow. Umie
poréwnac otrzymane wyniki z danymi literaturowymi.
. Student umie przeprowadzi¢ pomiary oraz dokonac¢ analizy wynikéw. Umie

poréwnac otrzymane wyniki z danymi literaturowymi i dokonac ich weryfikacji.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zajeé przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Podstawy Elektroniki

Electronics Fundamentals

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 7K_ANS1 PE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 9 18 0 0 4

Koordynator | dr hab. inz. Tomasz Kulej prof. PCz., kulej@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab. inz. Tomasz Kulej prof. PCz., kulej@el.pcz.czest.pl

dr inz. Artur Wojciechowski, artwoj1@gmail.com

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Poznanie wtasciwosci elementow elektronicznych: diody, tranzystora
bipolarnego i
unipolarnego, wzmacniacza operacyjnego, elementow w ukfadach scalonych
oraz prostych
Cc2. uktaddéw elektronicznych.
Nabycie przez studentéw praktycznej umiejetnosci obliczen obwodéw z
elementami

elektronicznymi

C3. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie pomiaréw
parametrow
elementow elektronicznych oraz prostych uktadéw elektronicznych

C4. Nabycie przez studentéw umiejetnosci zestawiania stanowisk badawczych oraz

opracowania

i interpretacji otrzymanych wynikéw
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Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawy matematyki w zakresie algebry i analizy matematycznej
2. Podstawy teorii obwoddw i sygnatow

3. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w zespole

Efekty uczenia sie
EUL1l. Student potrafi wyjasni¢ zasade dziatania podstawowych elementéw i uktadow
elektronicznych oraz oméwic ich podstawowe parametry i charakterystyki

EU2. Student potrafi obliczy¢ proste uktady zawierajgce elementy elektroniczne

EU3. Student potrafi wykona¢ podstawowe pomiary i zdjg¢ charakterystyki elementéw oraz

prostych
uktadéw elektronicznych, opracowac i zinterpretowa¢ wyniki pomiaréw, wyciggngc¢
wnioski
Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Diody potprzewodnikowe - charakterystyki prgdowo napieciowe, 1
rodzaje diod.
W2 — Diody potprzewodnikowe - zastosowania. 1
W3 - Tranzystor bipolarny - model wielkosygnatowy, stany pracy tranzystora, 1
charakterystyki statyczne
W4 - Tranzystor bipolarny - model matosygnatowy, parametry dynamiczne, 1
zastosowania
W5 - Tranzystor MOS - rodzaje, charakterystyki statyczne, zakresy pracy 1
W6 - Tranzystor MOS - model matosygnatowy, parametry dynamiczne, 1
zastosowania
W7- Wzmacniacz operacyjny - parametry, zastosowania liniowe 1
W8 - Wzmacniacz operacyjny - zastosowania nieliniowe 1
W9 - Praca kontrolna i zaliczenie 1
SUMA 9
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Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin
C1 - Diody potprzewodnikowe - charakterystyki diod. 1
C2 — Diody potprzewodnikowe - zastosowania (prostownik, ogranicznik 1
napiecia).
C3 - Tranzystor bipolarny - model wielkosygnatowy, stany pracy tranzystora, 1
punkt pracy
C4 - Tranzystor bipolarny - model wielkosygnatowy, stany pracy tranzystora, 1
punkt pracy c.d.
C5 - Tranzystor MOS - charakterystyki statyczne, zakresy pracy, punkt pracy 1
C6 - Tranzystor MOS - charakterystyki statyczne, zakresy pracy, punkt pracy 1
c.d.
C7 - Wzmacniacz operacyjny - zastosowania liniowe 1
C8 - Wzmacniacz operacyjny - zastosowania nieliniowe 1
C9 - Kolokwium zaliczeniowe 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
LW — Wprowadzenie 2
L1 — Diody potprzewodnikowe 2
L2 — Tranzystory bipolarne 2
L3 - Tranzystory MOS 2
L4 - Wzmacniacz operacyjny 2
L5 - Stabilizatory napie¢ 2
L6 - Filtry aktywne 2
L7 - Generatory przebiegdw niesinusoidalnych 2
LZ - Zaliczenie 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Tablica klasyczna lub interaktywna
2. Instrukcje do wykonywania ¢wiczen laboratoryjnych

3. Sprzet pomiarowy: generatory, oscyloskopy, mierniki A i V
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4. Stanowiska pomiarowe

5. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / ¢wiczenia - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Ocena sprawozdan z wykonanych ¢éwiczen laboratoryjnych wraz z omowieniem
wynikow
F2. Kolokwium zaliczeniowe ¢wiczen
P1. Laboratorium — $rednia z ocen ze sprawozdan i odpowiedzi ustnej

P2. Wyktad - kolokwium zaliczeniowe

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 19
Przygotowanie do zaje¢ 10
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 10
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
1. Tietze U., Schenk.Ch.: Ukfady potprzewodnikowe WNT, Warszawa 2009
2. Kuta S.: Elementy i uktady elektroniczne, Wyd. AGH, Krakéw, 2000
3. Horowitz, Hill H.: Sztuka elektroniki WKt Warszawa 2004

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

e Odniesienie efektu do
_ efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposdb
uczlenla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EU1 KAR1A W12 C1, C2 W, Cw 1 F2, P2
EU2 KAR1A W12 C1, C2 W, Cw 1 F2, P2
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EU3 KARLA_WIZ, Cl,C3,C4| Lab 2,3,4 F1, P1
KAR1A _U15, KAR1A KO3
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student potrafi wyjasni¢ zasade dziatania podstawowych elementéw i
EU1l | ukltadéw elektronicznych oraz oméwié ich podstawowe parametry i
charakterystyki
. Student nie potrafi wyjasni¢ zasady dziatania podstawowych elementéw i uktadow
elektronicznych
3 Student zna zasady dziatania, charakterystyki i podstawowe zaleznosci w 50 %
3.5 | Student zna zasady dziatania, charakterystyki i podstawowe zaleznosci w 60 %
4 Student zna zasady dziatania, charakterystyki i podstawowe zaleznosci w 70 %
4.5 | Student zna zasady dziatania, charakterystyki i podstawowe zaleznosci w 80 %
5 Student zna zasady dziatania, charakterystyki i podstawowe zaleznosci w 90 %
EU2 | Student potrafi obliczy¢ proste uktady zawierajgce elementy elektroniczne
2 Student nie potrafi obliczy¢ prostych uktadow zawierajgcych elementy elektroniczne
3 Student rozwigzuje zestaw zadan w 50 %
3.5 | Student rozwigzuje zestaw zadan w 60 %
4 Student rozwigzuje zestaw zadan w 70 %
4.5 | Student rozwigzuje zestaw zadan w 80 %
5 Student rozwigzuje zestaw zadan w 90 %
Student potrafi wykonaé podstawowe pomiary i zdja¢ charakterystyki
- elementéw oraz prostych
ukladéw elektronicznych, opracowaé¢ i zinterpretowaé¢ wyniki pomiaréw,
wyciagna¢ wnioski
2 Student nie wykonat poprawnych pomiaréw, obliczeh
5 Student przedstawit wyniki pomiaréw ale nie dokonat wszystkich obliczen i
interpretacii
o Student przedstawit wyniki pomiaréw ale nie dokonat wszystkich obliczen i
interpretacji (-30%)
p Student przedstawit wyniki pomiaréw, dokonat wszystkich obliczen, niektore zle
zinterpretowat (10%)
4.5 | Student przedstawit wyniki pomiaréw, dokonat wszystkich obliczen, wiasciwie
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zinterpretowat i wyciggnat wnioski

Student bardzo starannie wykonat wszystkie pomiary, wykonat obliczenia, wtasciwie

zinterpretowat i wyciggnagt wnioski

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Technika mikroprocesorowa

Microprocessor Techniques

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 8K_ANS1 T™M
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 0 4

Koordynator | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl

Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, minkina@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu budowy i dziatania
mikroprocesorow oraz uktadéw mikroprocesorowych.

C2. Nabycie przez studentéw podstawowych umiejetnosci w zakresie sterowania
uktadami peryferyjnymi w systemach mikroprocesorowych pod kagtem zastosowan
przemystowych

C3. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci programowania

mikrokontroleréw.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza z zakresu elektroniki oraz techniki cyfrowe;.
2. Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.
3. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i zasobéw

internetowych.

Efekty uczenia sie
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EUL1l. student wymienia i opisuje dziatanie poszczegdlnych elementéw mikroprocesora

EU2. student wymienia i opisuje dziatanie uktadow otoczenia mikroprocesora

EU3. student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz samodzielnie

projektuje oprogramowanie dla uktadéw mikroprocesorowych

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 — Mikroprocesory i mikrokomputery — pojecia podstawowe, wielkosci 1
charakteryzujgce, architektury
W 2 — Architektura systemu komputerowego — cykl rozkazowy 1
W 3 — Kodowanie liczb, operacje arytmetyczne i logiczne 1
W 4 — Otoczenie mikroprocesora — pamieci, uktady wejscia/wyjscia, uktady 1
peryferyjne
W 5 — Uktady peryferyjne mikrokontrolera 8051 1
W 6 — Uktady peryferyjne systemu mikroprocesorowego DSM51 1
W 7 — Interfejsy komunikacyjne mikrokontroleréw 1
W 8 — Zasady sterowania urzgadzen peryferyjnych i obstuga przerwan 1
sprzetowych.
W 9 — Test zaliczeniowy 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
Wprowadzenie 0,5
L1 - Sterowanie liniami wejs¢/wyj$¢ mikrokontrolera 1,5
L2 - Wewnetrzna pamie¢ danych RAM 2
L3 - Operacje arytmetyczne 2
L4 - Stos, podprogramy 2
L5 - Sterowanie wyswietlaczem 7-segmentowym 2
L6 - Obstuga programowa klawiatury przegladanej sekwencyjnie 2
L7 - Sterowanie alfanumerycznym wyswietlaczem LCD 2
L8 - Konfiguracja i wykorzystanie uktadéw czasowo-licznikowych 2
mikrokontrolera
L9 - Konfiguracja i wykorzystanie systemu przerwan mikrokontrolera 2
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SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Zestawy komputerowe PC z oprogramowaniem do asemblacji i programowania
mikrokontrolerow
Systemy mikroprocesorowe DSM-51 z 8 bitowym mikroprocesorem Intel 8051

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. ocena samodzielnego przygotowania do zajec laboratoryjnych
F2. ocena realizacji zaje¢ laboratoryjnych - prezentacji dziatania napisanego
oprogramowania oraz wyciggania wnioskow wynikajgcych z realizacji zadan
P1. ocena przyswojenia wiedzy przekazywanej na wyktadzie — test - odpowiedz ustna
P2. ocena umiejetnosci analizy dziatania gotowych przyktadéw oprogramowania oraz
umiejetnosci rozwigzywania postawionych zadan projektowych poprzez tworzenie

odpowiedniego oprogramowania dla urzgdzen mikroprocesorowych

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin

Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 27
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 13
Przygotowanie wiedzy teoretycznej do zajeé laboratoryjnych 20
Zapoznanie sie z oprogramowaniem demonstracyjnym i 20

wstepna analiza kodu

(poza zajeciami laboratoryjnymi)

Analiza dziatania i przygotowanie prezentacji wykonanego 20
oprogramowania

w ramach zadan projektowych z laboratorium

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS
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Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
1. Badzmirowski K.: Uktady i systemy mikroprocesorowe. Cz. | i ll. Warszawa, WNT
1990.
Misiurewicz P.: Podstawy techniki mikroprocesorowej. WNT, Warszawa 1991

Rydzewski A.: Mikrokomputery jednoukfadowe rodziny MCS51. WNT, Warszawa

1992
4. Gatka P., Gatka P., Podstawy programowania mikrokontroleréw 8051, PWN-Mikom,
Warszawa 2013.
5. Jakubiec J.: Wprowadzenie do techniki mikroprocesorowej. Wyd. Politechniki Slaskie;j,
Gliwice 2003.

Stanistawski W.: Podstawy techniki mikroprocesorowej. Cz. I. WSI, Opole 1996
Grys S.: Arytmetyka komputeréw w praktyce. Wyd. Naukowe PWN, Warszawa 2007
Null L., Lobur J.: Struktura organizacyjna i architektura systeméw komputerowych,
Helion, Gliwice 2004
9. Stallings W.: Organizacja i architektura systemu komputerowego. WNT, Warszawa
2003
10. Metzger P.: Anatomia PC, wyd. XIII. Helion, Gliwice 2015

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

. Odniesienie efektu do
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposdb
uczTanla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S Robotyka*
KAR1A W10, C1,C2 w 1,2 P1
=Ul KAR1A U20, KAR1A U21
KAR1A W10, C1,C2 W 1,2 P1
=Uz KAR1A U20, KAR1A U21
EU3 KAR1A W10, C2,C3 Lab 3,4 F1,F2,P2
KAR1A U20, KAR1A KO3

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

U Student wymienia i opisuje dzialanie poszczegdlnych elementéw
mikroprocesora
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Student nie potrafi wymienic i opisac dziatania poszczegodlnych elementéw

. mikroprocesora
3 Student wymienia podstawowe elementy mikroprocesora
o Student wymienia podstawowe elementy mikroprocesora i wyjasnia ich
przeznaczenie
4 Student wymienia podstawowe elementy mikroprocesora i wyjasnia ogélnie ich
dziatanie
r Student wymienia wszystkie elementy mikroprocesora i wyjasnia ogolnie ich
dziatanie
e Student wymienia wszystkie elementy mikroprocesora i wyjasnia szczegétowo ich
dziatanie
EU2 | Student wymienia i opisuje dziatanie uktadéw otoczenia mikroprocesora
2 Student nie potrafi wymienic i opisa¢ dziatania uktadéw otoczenia mikroprocesora
3 Student wymienia uktady otoczenia mikroprocesora
A Student wymienia najwazniejsze uktady otoczenia mikroprocesora i wyjasnia ich
przeznaczenie
y Student wymienia najwazniejsze uktady otoczenia mikroprocesora i wyjasnia
ogolnie ich dziatanie
e Student wymienia wszystkie uktady otoczenia mikroprocesora i wyjasnia ogélnie ich
dziatanie
. Student wymienia wszystkie uktady otoczenia mikroprocesora i wyjasnia
szczegotowo ich dziatanie
EU3 Student wyjasnia dzialanie oprogramowania demonstracyjnego oraz
samodzielnie projektuje oprogramowanie dla uktadéw mikroprocesorowych
Student nie potrafi wyjasni¢ dziatania oprogramowania demonstracyjnego oraz nie
2 potrafi samodzielnie zaprojektowac¢ oprogramowania dla uktadéw
mikroprocesorowych
3 Student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego
. Student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz projektuje
proste oprogramowanie dla uktadéw mikroprocesorowych
p Student szczegétowo wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz
projektuje oprogramowanie dla uktadéw mikroprocesorowych
Student szczegdétowo wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz
4.5 | projektuje oprogramowanie dla uktadow mikroprocesorowych z wykorzystaniem

przerwan
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Student szczegdétowo wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz
5 projektuje oprogramowanie dla ztozonych uktadéw mikroprocesorowych z

wykorzystaniem przerwan

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Podstawy automatyki

Introduction to Control

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 9K_ANS1 PA
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw

Liczba godzin w semestrze

18E 9

18 0 0

ECTS

Koordynator | Dr inz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz., sebdud@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Nabycie wiedzy i umiejetnosci w zakresie tworzenia i analizy modeli matematycznych

uktadow dynamicznych oraz przeprowadzania pomiaréw w celu okreslenia dynamiki

uktadu.

C2. Nabycie wiedzy w zakresie struktur i wtasciwosci uktadéw regulacji automatycznej

oraz opanowanie metod teoretycznego i komputerowo wspomaganego projektowania

uktaddéw regulacii

C3. Nabycie orientacji w typowych rozwigzaniach stosowanych w uktadach automatyki

oraz podstawowych umiejetnosci praktycznych w zakresie konstruowania i

stosowania uktadow automatyki

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji

1. Wiedza i umiejetnosci z matematyki w zakresie algebry liniowej, liczb zespolonych,

rachunku operatorowego i rownan rézniczkowych

2. Wiedza z fizyki i teorii obwoddéw dotyczgca opisu i analizy dynamiki uktadéw
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3. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i zasobéw

internetowych

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student umie stworzy¢ modele matematyczne nieskomplikowanych uktadéw
dynamicznych i analizowac ich wtasciwosci w dziedzinie czasu i czestotliwosci oraz
potrafi przeprowadzi¢ pomiary w celu okreslenia dynamiki uktadu.

EU2. Student zna i rozumie struktury i wtasciwosci uktadéw ze sprzezeniem zwrotnym oraz
umie w prostych przypadkach zaprojektowac teoretycznie uktad regulacji spetniajgce;j
zatozone cele, rowniez z wykorzystaniem wspomagania komputerowego, i
zinterpretowac wyniki

EU3. Student ma orientacje w typowych rozwigzaniach stosowanych w uktadach
automatyki oraz podstawowe umiejetnosci w zakresie konstruowania i stosowania

uktadéw automatyki

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Modele matematyczne uktadéw dynamicznych: réwnania rozniczkowe 2

wejscie-wyijscie, rownania stanu. Transmitancja operatorowa. Przyktady
cztonéw podstawowych. Charakterystyki czasowe. Zaleznosc¢ przebiegéw od

rozmieszczenia pierwiastkdw rownania charakterystycznego.

W2 — Charakterystyki czestotliwosciowe uktadow liniowych. Charakterystyki 2
amplitudowo-fazowe Nyquista, logarytmiczne charakterystyki Bodego.

Charakterystyki czestotliwosciowe cztonéw podstawowych.

W3 — Opis ukfadu liniowego ze sprzezeniem zwrotnym. Stabilnos¢ ukfadu 2

ze sprzezeniem zwrotnym. Linie pierwiastkowe.

W4 — Zaleznos¢ btedu regulacji od wymuszenia i zaktocenia. Doktadnos¢ 2
statyczna regulacji — btad w stanie ustalonym, regulacja statyczna i

astatyczna. Wrazliwos¢ uktadu na zmiany parametrow

W5 — Doktadnos¢ dynamiczna regulacji. Wskazniki jakosci zwigzane z 2
odpowiedzig skokowg uktadu (na wymuszenie/zaktocenie).

W6 — Czestotliwosciowe kryterium stabilnosci Nyquista. Pasmo 2
przenoszenia, zapas fazy i modutu. Projektowanie regulacji przez

ksztattowanie charakterystyki czestotliwosciowe;j.
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W7 — Regulacja PID. Wtasciwosci dziatan sktadowych regulatora. Metody 2
doboru nastaw regulatora PID
W8 — Elementy nieliniowe w uktadach regulacji automatycznej. Metoda 2
funkcji opisujgcej. Regulacja dwustanowa. Regulacja krokowa.
W 9 — Typowe przetworniki pomiarowe i elementy wykonawcze. Regulatory i 2
sterowniki przemystowe.
SUMA 18
Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin
C1 — Modele dynamiczne uktadow fizycznych. Wyznaczanie transmitancji i 1
rownan stanu
C2 — Charakterystyki czestotliwosciowe cztonéw dynamicznych 1
C3-4 — Stabilnos¢ uktadu regulacji. Doktadnos¢ statyczna i dynamiczna i 2
regulaciji
C5-6 — Projektowanie metodg ksztattowania charakterystyki 2
czestotliwosciowe;j
C7 — Projektowanie regulacji metodag linii pierwiastkowych 1
C8 — Projektowanie regulacji wedtug zadanych specyfikaciji 1
C9 — Kolokwium zaliczeniowe 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Charakterystyki czasowe i czestotliwo$ciowe czionéw podstawowych — 2
pomiar i identyfikacja
L2 — Badanie uktadu regulacji metodg symulacji komputerowe;j 2
L3 — Metody doboru nastaw regulatora PID 2
L4 — Badanie uktadu statycznej regulacji napiecia generatora DC 2
L5 — Ukfad dwustanowej regulacji temperatury 2
L6 — Projektowanie regulacji metodg linii pierwiastkowych 2
L7-8 — Sterowanie potozeniem i predkoscig serwomechanizmu DC 4
L9 — Sterowanie ruchem ramienia z elastycznym ztgczem. 2
SUMA 18
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Narzedzia dydaktyczne
1. Wykiad z prezentacjg multimedialng
Tablica klasyczna lub interaktywna
Specjalistyczne oprogramowanie (MATALB/SIMULINK, QUARC)

Stanowiska laboratoryjne z modelami mechatronicznymi.

I

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / ¢wiczenia - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnosc¢ na zajeciach
Ocena realizacji ¢wiczen laboratoryjnych i sprawozdan
F2.
P1. Kolokwium z ¢wiczen

P2. Egzamin pisemny

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 45
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do kolokwium i egzaminu 20
Przygotowanie sprawozdan 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Kaczorek T., Dzielinski A., Dgbrowski W., Lopatka R.: Podstawy teorii sterowania.

WNT, 2009

2. Mazurek J., Vogt H., Zydanowicz W.: Podstawy automatyki, Oficyna Wyd. Pol.
Warszawskiej, 2002
Debowski A.: Automatyka. Podstawy teorii. WNT, 2008
Kwiatkowski W.: Podstawy teorii sterowania. BEL, 2007
Dorf R.C., Bishop R.H.: Modern Control Systems, 12th ed., Prentice Hall, 2011.
Franklin G.F., Powell J.D.: Feedback Control of Dynamic Systems, 6th ed. Prentice

o 0 A~
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Hall, 2009

7. Kilian Ch.: Modern Control Technology. Components and Systems, 3rd ed.,

Cengage, 2005

8. De Silva C.: Sensors and actuators. Engineering System Instrumentation, 2nd ed.,
CRC Press, 2015

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

. Odniesienie efektu do
e
_ efektéw uczenia sie dla Cele . Narzedzia Sposob
uczenia _ _ Forma zajec
_ kierunku Automatyka przedmiotu dydaktyczne oceny
si
€ i Robotyka *
KAR1A W02,
wyktad, F1,
EU1 KAR1A WO0S5, Ci1 1,2
éwiczenia P1, P2
KAR1A UO07
KAR1A WO5,
KAR1A W09, wykiad,
F1, F2,
EU2 KAR1A _UOQS, Cc2 ¢wiczenia, 12,34 b1 P2
KAR1A U11, laboratorium ’
KAR1A KO3
KAR1A W05,
KAR1A W15,
wykitad, F1, F2,
EU3 KAR1A UO01, C3 ) 1,34
laboratorium P2
KAR1A U11,
KAR1A K04
* — wg zatgcznika
ll. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student umie stworzy¢ modele matematyczne nieskomplikowanych uktadéw
U dynamicznych i analizowaé ich wtasciwosci w dziedzinie czasu i
czestotliwosci oraz potrafi przeprowadzi¢ pomiary w celu okreslenia dynamiki
ukfadu.
) Student nie potrafi stworzy¢ modeli dynamiki najprostszych cztonéw ani opisac
podstawowych wtasciwosci w dziedzinie czasu i czestotliwosci
3 Student potrafi stworzy¢ modele dynamiki jedynie prostych cztonéw i podac ich
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charakterystyki czasowe lub czestotliwosciowe

3.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce

na ocene 4

Student zna modele i wkasciwos$ci w dziedzinie czasu i czestotliwosci podstawowych
cztondéw dynamicznych, ma trudnosci z identyfikacjg dynamiki na podstawie

charakterystyk i zauwazeniem analogii miedzy uktadami

4.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce

na ocene 5

Student bez problemow operuje modelami i charakterystykami czasowymi i
czestotliwosciowymi, zna analogie elektromechaniczne, zaleznos¢ wiasciwosci od
parametréw dynamicznych, identyfikuje dynamike na podstawie charakterystyki

czasowej lub czestotliwosciowej

EU2

Student zna i rozumie struktury i wiasciwosci uktadow ze sprzezeniem
zwrotnym oraz umie w prostych przypadkach zaprojektowaé teoretycznie
uklad regulacji spetniajgcej zatozone cele, rowniez z wykorzystaniem

wspomagania komputerowego, i zinterpretowa¢ wyniki

Student nie rozumie sposobu dziatania i nie potrafi dokona¢ analizy teoretycznej lub
z wykorzystaniem narzedzi informatycznych wiasciwosci nawet najprostszego

uktadu ze sprzezeniem zwrotnym

Student potrafi dokona¢ analizy podstawowych wtasciwosci prostych uktadow ze

sprzezeniem zwrotnym i wykorzystac¢ narzedzia komputerowe w sposob odtwérczy

3.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce

na ocene 4

Student potrafi dokona¢ pogtebionej analizy uktadu ze sprzezeniem zwrotnym pod
katem zaleznosci stabilnosci i wtasciwosci od parametréw dynamicznych oraz
warunkoéw realizacji zadanego celu regulaciji, potrafi wykorzystac¢ narzedzia
informatyczne do wspomagania analizy lub projektowania uktadu regulacji (rowniez

nieliniowego) w sposéb tworczy w nieskomplikowanych przypadkach

4.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce

na ocene 5

Student potrafi przeprowadzi¢ wszechstronng analize uktadu oraz dokonac syntezy
regulacji spetniajgcej postawione zadania, potrafi swobodnie tworzy¢é modele
komputerowe i przeprowadza¢ symulacje oraz przektadac proces projektowania na

odpowiednie techniki obliczeniowe

EU3

Student ma orientacje w typowych rozwigzaniach stosowanych w uktadach
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automatyki oraz podstawowe umiejetnosci w zakresie konstruowania i

stosowania uktadéw automatyki

2 Student nie ma wiedzy na temat rozwigzan praktycznych w uktadach automatyki

Student ma podstawowg wiedze na temat praktycznych uktadéw regulaciji, ale stabo

° rozumie trudnosci realizacji praktycznej w poréwnaniu z teorig
a iz Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce
na ocene 4
p Student ma poszerzong wiedze na temat praktycznych uktadow regulacji i potrafi
skonstruowac prosty uktad regulaciji.
e Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce

na ocene 5

Student ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze na temat

5 rozwigzan stosowanych w uktadach automatyki i potrafi skonstruowac prosty uktad

regulacji i zweryfikowa¢ eksperymentalnie jego wtasciwosci

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Maszyny elektryczne

Electrical machines

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 10K_ANS1 ME
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 4
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 9 18 0 0 5

Koordynator | Dr hab. inz. Andrzej Popenda, prof. PCz., popenda@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Andrzej Popenda, prof. PCz., popenda@el.pcz.czest.pl
Dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Oleksandr Makarchuk, o.makarchuk@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Marcjan Nowak, marcjan124@wp.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu konstrukcji, zasady dziatania,
zastosowania, wtasciwosci ruchowych, uktadéw pracy oraz eksploatacji maszyn
elektrycznych.

C2. Zapoznanie studentéw z zagadnieniami obliczeniowymi dotyczgcymi transformatorow i
maszyn indukcyjnych (indukowanie napie¢, bilans mocy, wiasciwosci ruchowe itd.)

C3. Zapoznanie studentéw z uktadami laboratoryjnymi zawierajgcymi transformatory i
maszyny elektryczne oraz zasadami wykonywania pomiaréw z wykorzystaniem ww.
uktadow.

C4. Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie tgczenia obwoddéw
zawierajgcych uzwojenia transformatoréw i maszyn elektrycznych, jak réwniez
umiejetnosci w zakresie wykonywania pomiarow laboratoryjnych i formutowania
wnioskéw dotyczgcych wtasciwosci ruchowych transformatoréw i maszyn

elektrycznych.
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Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z fizyki w zakresie mechaniki, z matematyki w zakresie rachunku
rézniczkowego i z elektrotechniki w zakresie teorii obwodow.
Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie.
3. Umiejetnos¢ tgczenia obwodow elektrycznych.

Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych oraz internetowych.

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, zna ich budowe, zasade dziatania
oraz ogo6lne zagadnienia strat i sprawnosci, posiada wiadomosci z zakresu
wtasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki statyczne.

EU2. Student rozwigzuje podstawowe problemy obliczeniowe z zakresu dziatar indukcyjnych,
bilansu mocy oraz wtasciwosci ruchowych wybranych maszyn elektrycznych.

EU3. Student potrafi potgczy¢ uktady laboratoryjne do badan maszyn elektrycznych i
przeprowadzi¢ pomiary zgodnie z instrukcjg oraz formutowaé wnioski na podstawie

przeprowadzonych pomiarow.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin

W1 — Obwody elektryczne ze sprzezeniami magnetycznymi. 1

W2 — Budowa transformatora; rdzenie i uzwojenia transformatoréw. Zasada 1

dziatania transformatora. Tabliczka znamionowa.

W3 — Podstawowe zaleznosci dla pracy transformatora. Réwnania i schemat 1

zastepczy transformatora; wykresy fazorowe.

W4 — Stan jatowy transformatora: schemat zastepczy, charakterystyki, straty 1

mocy. Nieliniowos¢ obwodu magnetycznego; wyzsze harmoniczne.

W5 — Stan zwarcia transformatora: schemat zastepczy, wykresy, napiecie 1
zwarcia.
W6 — Stan pracy transformatora: charakterystyki zewnetrzne, zmiennosc¢ 1

napiecia. Straty mocy i sprawnos¢ transformatora.

W7 — Transformowanie w ukfadach trojfazowych. Potgczenia uzwojen 1
trojfazowych. Wyzsze harmoniczne prgdow, strumieni i napieé

transformatorow tréjfazowych.

W8 — Obcigzenia niesymetryczne; metoda sktadowych symetrycznych. 1
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W9 — Praca rownolegta transformatorow i wyznaczanie grupy potgczen. 1

W10 — Budowa maszyn indukcyjnych (Ml): stojan i wirnik Ml klatkowej i 1

pierscieniowej, uzwojenia, zeby, ztobki. Silniki gtebokoztobkowe.

W11 — Rozktad indukcji magnetycznej w szczelinie przy: uzwojeniu 1

skupionym i roztozonym (z prgdem statym i przemiennym). Funkcja

przestrzenno-czasowa indukcji. Uzwojenia srednicowe i cieciwowe.

Minimalizacja 3. harmonicznej. Wspotczynnik uzwojenia. Wspoétczynniki

grupy i skroétu.

W12 — Pole wirujgce. Graficzne przedstawienie zmiennosci potozenia 1

wektora pola dla réznych wartosci chwilowych prgdow w skupionych

uzwojeniach fazowych maszyny. Zaleznosci: predkosci synchroniczne,

napiecia indukowanie itp.

W13 — Rownania i schemat zastepczy M| (wyprowadzenie). Porownanie 1

schematéw zastepczych transformatora i Ml. Bieg jatowy i stan zwarcia.

W14 — Bilans mocy i strat. Moment elektromagnetyczny. Moment i poslizg 1

krytyczny.

W15 — Charakterystyka mechaniczna Ml i jej parametry. Wptyw parametréw 1

pracy M| na charakterystyke mechaniczng.

W16 — Rozruch, hamowanie i regulacja predkosci obrotowe;j silnikow 1

indukcyjnych.

W17 — Silniki indukcyjne jednofazowe. Maszyny indukcyjne specjalne. 1

W18 — Praca kontrolna. 1
SUMA 18

Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba

godzin

Cl-2 — Wplyw napiecia zasilania, przekroju poprzecznego rdzenia,

czestotliwosci zasilania lub liczby zwojéw uzwojen na parametry poprzeczne

schematu zastepczego transformatora z  nieliniowym  obwodem 2

magnetycznym. Obliczanie jednostkowej liczby zwojow transformatora.

Wplyw szczeliny powietrznej na prgd magnesujacy.

C3 — Obliczanie parametréw schematu zastepczego transformatora na 1

podstawie pomiarow zwarcia i stanu jatowego lub danych katalogowych.

C4 — Wplyw czestotliwosci lub liczby zwojéow na parametry podtuzne 1

schematu zastepczego transformatora.
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C5 — Wyznaczanie grupy potgczen transformatora trojfazowego. Zmiennosé

napiecia transformatora. !
C6 - Sily elektromotoryczne indukowane w uzwojeniach maszyn 1
indukcyjnych
C7 — Bilans mocy i strat maszyny indukcyjnej 1
C8 — Wiasciwosci ruchowe maszyn indukcyjnych 1
C9 - Zaliczanie 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1-2 — Wprowadzenie: szkolenie w zakresie BHP oraz postepowania 2
przeciwpozarowego, regulamin zaje¢ w laboratorium, przygotowanie sie do
¢wiczenia, technika wykonywania ¢wiczen, sprawozdanie z ¢wiczenia.
L3-4 — Transformator tréjfazowy. 2
L5-6 — Pradnica bocznikowa pradu statego. 2
L7-8 — Wyznaczanie charakterystyk silnika indukcyjnego metodg strat 2
poszczegodlnych.
L9-10 — Silnik synchroniczny. 2
L11-12 — Wspétpraca transformatorow trojfazowych. 2
L13-14 — Silnik bocznikowy pradu statego. 2
L15-16 — Odrabianie niedokonczonych / zalegtych ¢wiczen. 2
L17-18 — Zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych. 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Rzutnik multimedialny, komputer, prezentacja

Materiaty dydaktyczne, notatki, tablica

2
3. Stanowiska laboratoryjne zawierajgce transformatory i zespoty elektromaszynowe
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / ¢wiczenia - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Przygotowanie do zajec

F2. Aktywnos¢ na zajeciach
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P1.
P2.

Pisemny lub ustny sprawdzian wiadomosci (kolokwium)

Opracowanie sprawozdan

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 45
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 15
Przygotowanie do ¢wiczen 10
Przygotowanie do zaliczenia ¢wiczen 10
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 10
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 10
Przygotowanie do zaliczenia zajec laboratoryjnych 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125 /5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

2
3.
4

Plamitzer A.M., Maszyny elektryczne, WNT Warszawa, 1986

Bajorek Z., Teoria maszyn elektrycznych, PWN Warszawa, 1982

Latek W., Teoria maszyn elektrycznych, WNT Warszawa 1987

Popenda A., Transformatory i maszyny indukcyjne w zadaniach, Wydawnictwo
Politechniki Czestochowskiej, Czestochowa 2009

Antal L., Janta T., Zielinski P., Maszyny elektryczne. Cwiczenia laboratoryjne,
Wydawnictwo Politechniki Wroctawskiej, 2001

Turowski J., Teoria maszyn elektrycznych. Maszyny pradu przemiennego,
Wydawnictwo Politechniki Lodzkiej, t6dz 1984

Praca zbiorowa, Zadania z maszyn elektrycznych, WNT Warszawa, 1976

Popenda A., Cwiczenia laboratoryjne z podstaw maszyn elektrycznych, Wydawnictwo

Politechniki Czestochowskiej, Czestochowa 2009

Macierz realizacji efektéw uczenia sie
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http://www.imne.pwr.wroc.pl/SkryptME/LaborME.htm

o Odniesienie efektu do
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
ucz?nla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EUl1l KAR1A W13, KAR1A UO1 Ci1 W 1 F2, P1
EU2 KAR1A W13, KAR1A UO1 Cc2 Cw 2 F1, F2,P1
EU3 KAR1A U09, KAR1A U15, c3. ca Lab 3 F1, F2, P1,
KAR1A KO3 P2

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, zna ich budowe, zasade
dzialania oraz ogdlne zagadnienia strat i sprawnosci, posiada wiadomosci z
zakresu wilasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych oraz znaich

charakterystyki statyczne

Student nie zna budowy oraz zasady dziatania maszyn elektrycznych, nie zna
ogolnych zagadnien strat i sprawnosci, posiada niekompletne wiadomosci z zakresu
wtasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych oraz nie zna wiekszosci

charakterystyk statycznych i przebiegéw czasowych maszyn elektrycznych

Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, posiada wiadomosci z zakresu
wiasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki statyczne

i przebiegi czasowe

3,5

Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, posiada wiadomosci z zakresu
wtasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych, zna ich charakterystyki statyczne i
przebiegi czasowe oraz ma stabo ugruntowang wiedze z zakresu budowy i zasady

dziatania oraz strat i sprawnosci maszyn elektrycznych.

Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, zna ich budowe, zasade
dziatania oraz ogolne zagadnienia strat i sprawnosci, posiada wiadomosci z zakresu
wiasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki statyczne

i przebiegi czasowe.

4,5

Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, zna ich budowe, zasade
dziatania oraz ogdlne zagadnienia strat i sprawnosci, posiada wiadomosci z zakresu
wiasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki statyczne

i przebiegi czasowe, potrafi na ogdt wyprowadzic i zastosowaé zaleznosci i wzory
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oraz wyjasnic¢ charakterystyki statyczne i przebiegi czasowe maszyn elektrycznych.

Student potrafi sklasyfikowa¢ maszyny elektryczne, zna ich budowe, rozumie zasade
dziatania oraz ogolne zagadnienia strat i sprawnosci, posiada wiadomosci z zakresu
wiasciwosci ruchowych maszyn elektrycznych, potrafi wyprowadzi¢ i zastosowac
zaleznosci i wzory, zna i potrafi wyjasniC charakterystyki statyczne i przebiegi

czasowe maszyn elektrycznych

EU2

Student rozwigzuje podstawowe problemy obliczeniowe z zakresu dziatan
indukcyjnych, bilansu mocy oraz wtasciwosci ruchowych wybranych maszyn

elektrycznych

Student nie potrafi rozwigza¢ zadnego lub prawie Zzadnego zadania z zakresu statyki

maszyn elektrycznych

Student rozwigzuje z pomocg prowadzgcego lub 0sob trzecich nieliczne problemy

obliczeniowe (zadania) z zakresu statyki maszyn elektrycznych

3,5

Student samodzielnie rozwigzuje wybrane problemy obliczeniowe (zadania) z zakresu

statyki maszyn elektrycznych

Student rozwigzuje samodzielnie wigkszos¢ przewidzianych programem ksztatcenia

problemdw obliczeniowych (zadan) z zakresu statyki maszyn elektrycznych

4,5

Student rozwigzuje samodzielnie wiekszos¢ przewidzianych programem ksztatcenia
problemoéw obliczeniowych (zadan) z zakresu statyki maszyn elektrycznych, a
pozostate, nieliczne zadania potrafi rozwigza¢ z pomocg prowadzgcego lub oséb

trzecich.

Student rozwigzuje wszystkie przewidziane programem ksztatcenia problemy

obliczeniowe (zadania) z zakresu statyki maszyn elektrycznych

EUS

Student potrafi potaczyé uktady laboratoryjne do badan maszyn elektrycznych
i przeprowadzi¢ pomiary zgodnie z instrukcja oraz formutowaé wnioski na

podstawie przeprowadzonych pomiarow

Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia laboratoryjne, przeszkadza innym
uczestnikom zespotu, nie potrafi lub nie chce tgczy¢é uktadéw laboratoryjnych, nie
uczestniczy w realizacji pomiarow. Réwniez student, ktéry nie zostat dopuszczony do
wykonania lub nie odrobit trzech lub wiecej ¢wiczen laboratoryjnych przewidzianych

harmonogramem na skutek nieprzygotowania, spoznienia lub nieobecnosci.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, lecz ma trudnosci w
potgczeniu uktadow laboratoryjnych oraz w wykonywaniu pomiarow. Roéwniez
student, ktéry spetnia kryteria na ocene 4, lecz nie odrobit dwéch ¢wiczen lub

student, ktéry spetnia kryteria na ocene 3,5, lecz nie odrobit jednego ¢éwiczenia.

187




3,5

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w
wykonywaniu pomiaréw, lecz ma trudnosci w potaczeniu uktadéw laboratoryjnych.
Roéwniez student, ktory spetnia kryteria na ocene 4, lecz nie odrobit jednego

éwiczenia.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w procesie
tgczenia ukfadow laboratoryjnych oraz w realizacji pomiarow, ma odrobione
wszystkie ¢wiczenia przewidziane harmonogramem zaje¢ laboratoryjnych, na ogot

potrafi sformutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.

4,5

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w
procesie taczenia uktadow laboratoryjnych oraz w wykonywaniu pomiaréw, ma
odrobione wszystkie ¢wiczenia przewidziane harmonogramem zajec¢ laboratoryjnych,

potrafi sformutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w
zajeciach, jest leaderem w procesie tgczenia uktadow laboratoryjnych i w
wykonywaniu pomiaréw, potrafi sformutowaé logiczne wnioski na podstawie
przeprowadzonych pomiarow, ma odrobione wszystkie c¢wiczenia przewidziane

harmonogramem zajec¢ laboratoryjnych.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Informacje na temat miejsca i terminu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na

stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy udostepnia studentom instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych przed kazdg

serig ¢wiczen.

3. Informacje na temat zakresu tematycznego prowadzonych zaje¢, literatury oraz warunkoéw

zaliczania przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Metody numeryczne

Numerical Methods

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 11K_ANS1 MN
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 4
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 0 3
Koordynator | Dr hab. inz. Pawet Jabtonski, prof. PCz, pawel.jablonski@pcz.pl
Prowadzacy | Dr hab. inz. Pawet Jabtonski, prof. PCz, pawel.jablonski@pcz.pl

Dr inz. Lukasz Pigtek, lukasz.piatek@pcz.pl
Dr inz. Ewa tada-Tondyra, e.lada-tondrya@pcz.pl
Dr inz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.pl

Dr inz. Borys Borowik, borys.borowik@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1.
C2.
C3.

algorytmdéw numerycznych i narzedzi informatycznych w technice.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu metod numerycznych.

Zapoznanie studentéw z mozliwosciami stosowania metod numerycznych w technice.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie stosowania

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z matematyki z zakresu analizy matematycznej, algebry, logiki, rownan

rozniczkowych, catek.

Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w grupie.

Umiejetnosc obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i zasobow

internetowych.

189




Efekty uczenia sie

EUl. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce metod numerycznych,
algorytmdéw numerycznych, wykorzystania narzedzi informatycznych w zakresie
wykonywania obliczen symulacyjnych i projektowych urzgdzen i uktadow
elektrycznych.

EU2 Student zna i potrafi zastosowac¢ odpowiednie narzedzia informatyczne w zakresie
stosowania algorytméw numerycznych i narzedzi informatycznych w technice

EU3 Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce celdéw i sposobow

stosowania metod numerycznych w technice

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W1 — Aproksymacja funkcji 1

W2 — Interpolacja funkgciji

W4 — Catkowanie numeryczne

1
W3 — Rdézniczkowanie numeryczne 1
1
1

W5 — Metody numeryczne rozwigzywania uktadow liniowych rownan

algebraicznych

W6 — Metody numeryczne rozwigzywania uktadéw nieliniowych rownan 1
algebraicznych
W7-8 — Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych zwyczajnych 2
W9 — Algorytmy poszukiwania ekstremum funkcji 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1-2 — Aproksymacja funkcji - stosowanie odpowiednich narzedzi 2

informatycznych w zakresie wykorzystywania metod numerycznych do

rozwigzywania zagadnien technicznych

L3-4 — Interpolacja funkcji - stosowanie odpowiednich narzedzi 2
informatycznych w zakresie wykorzystywania metod numerycznych do

rozwigzywania zagadnien technicznych

L5-6 — Rézniczkowanie numeryczne - stosowanie odpowiednich narzedzi 2
informatycznych w zakresie wykorzystywania metod numerycznych do

rozwigzywania zagadnien technicznych
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L7-8 — Catkowanie numeryczne - stosowanie odpowiednich narzedzi
informatycznych w zakresie wykorzystywania metod numerycznych do

rozwigzywania zagadnien technicznych

L9-10 — Metody numeryczne rozwigzywania uktadow liniowych réwnan
algebraicznych — stosowanie odpowiednich narzedzi informatycznych w
zakresie wykorzystywania metod numerycznych do rozwigzywania

zagadnien technicznych

L11-12 — Metody numeryczne rozwigzywania uktadéw nieliniowych rownan
algebraicznych — stosowanie odpowiednich narzedzi informatycznych w
zakresie wykorzystywania metod numerycznych do rozwigzywania

zagadnien technicznych

L13-14— Rozwigzywanie réwnan rézniczkowych zwyczajnych - stosowanie
odpowiednich narzedzi informatycznych w zakresie wykorzystywania metod

numerycznych do rozwigzywania zagadnien technicznych

L15-16 — Algorytmy poszukiwania ekstremum funkcji - stosowanie
odpowiednich narzedzi informatycznych w zakresie wykorzystywania metod

numerycznych do rozwigzywania zagadnien technicznych.

L17-18 — Kolokwium zaliczeniowe

SUMA

18

Narzedzia dydaktyczne
1. Woyktad z prezentacjg multimedialng

2. Laboratorium - specjalistyczne oprogramowanie, praca samodzielna przy

stanowiskach komputerowych

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Ocena przygotowania do ¢wiczen w srodowiskach obliczeniowych — odpowiedz ustna

F2. Ocena ¢wiczen wykonanych w formie elektroniczne;

P1. Kolokwium zaliczeniowe

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie
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aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 27
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10
Przygotowanie do zajec 10
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 10
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 18
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Fortuna Z, Macukow B, Wasowski J.: Metody numeryczne, Wydawnictwo Naukowe

PWN 2017

2. Majchrzak E, Mochnacki B.: Metody numeryczne, Podstawy teoretyczne, aspekty

praktyczne i algorytmy, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, Gliwice 2004.

Kacki E, Matolepszy A, Romanowicz A.: Metody numeryczne dla inzynierow, Wyd.

4. WSInf, £6dz 2005.

Kosma Z.: Metody numeryczne dla zastosowan inzynierskich, Wydawnictwo

5. Politechniki Radomskiej 2007

Rostoniec S.: Fundamental Numerical Methods for Electrical Engineering Springer-

Verlag Berlin Heidelberg 2008

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

e Odniesienie efektu do
_ efektdw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposdb
ucz?nla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EUl1l KAR1A W04, KAR1A UO08 C1,C2 W, Lab 1,2 F1, F2
EU2 KAR1A _UO08 C3 Lab 2 P1
EU3 KAR1A K04 C1, C2 W, Lab 1,2 F1, F2

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace metod numerycznych,

EU1 | algorytmoéw numerycznych, wykorzystania narzedzi informatycznych w

zakresie wykonywania obliczen symulacyjnych i projektowych urzadzen i
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uktadow elektrycznych.

Student nie potrafi scharakteryzowac¢ podstawowych poje¢ dotyczgcych metod
numerycznych, algorytmoéw numerycznych, nie potrafi wymieni¢ Zadnego narzedzia
informatycznego w zakresie wykonywania obliczen symulacyjnych i projektowych

urzgdzen i uktadow elektrycznych.

Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce metod numerycznych oraz
algorytmoéw numerycznych, potrafi wymieni¢ narzedzie informatyczne w zakresie

wykonywania obliczen symulacyjnych urzadzen i uktadéw elektrycznych.

3.5

Student potrafi wymieni¢ i scharakteryzowac podstawowe pojecia dotyczgce metod
numerycznych oraz algorytméw numerycznych, potrafi wymienic¢ narzedzie
informatyczne w zakresie wykonywania obliczen symulacyjnych i projektowych

urzadzen i uktadow elektrycznych

Student potrafi wymieni¢ i scharakteryzowac podstawowe pojecia dotyczgce metod
numerycznych oraz algorytméw numerycznych, potrafi wymieni¢ kilka narzedzi
informatycznych w zakresie wykonywania obliczen symulacyjnych i projektowych

urzgdzen i uktadow elektrycznych.

4.5

Student potrafi przedstawi¢ i scharakteryzowa¢ podstawowe pojecia dotyczgce
metod numerycznych, algorytméw numerycznych wraz z przyktadami, podac
przyktady narzedzi informatycznych w zakresie wykonywania obliczen
symulacyjnych i projektowych urzgdzen i uktadéw elektrycznych oraz potrafi podac

mozliwosci ich wykorzystania

Student potrafi przedstawi¢ i scharakteryzowaé¢ podstawowe pojecia dotyczace
metod numerycznych, algorytmow numerycznych wraz z przyktadami, podaé¢
przyktady narzedzi informatycznych w zakresie wykonywania obliczen
symulacyjnych i projektowych urzgdzen i uktadéw elektrycznych oraz potrafi oméwié

mozliwosci ich wykorzystania

EU2

Student zna i potrafi zastosowaé odpowiednie narzedzia informatyczne w
zakresie stosowania algorytméw numerycznych i narzedzi informatycznych w

technice

Student nie potrafi wymieni¢ zadnego narzedzia informatycznego w zakresie

stosowania algorytméw numerycznych do rozwigzywania zagadnien technicznych

Student potrafi wymieni¢ narzedzie informatyczne w zakresie stosowania

wybranego algorytmu numerycznego do rozwigzywania zagadnien technicznych

3.5

Student potrafi wymieni¢ narzedzie informatyczne w zakresie stosowania kilku

wybranych algorytmoéw numerycznego do rozwigzywania zagadnien technicznych
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Student potrafi wymienic i zastosowac narzedzie informatyczne w zakresie
stosowania kilku wybranych algorytmow numerycznego do rozwigzywania

zagadnien technicznych

4.5

Student zna i potrafi zastosowaé odpowiednie narzedzia informatyczne w zakresie
wykorzystywania algorytméw numerycznych do rozwigzywania zaawansowanych

zagadnien technicznych, potrafi zastosowac kilka sSrodowisk obliczeniowych

Student zna i potrafi zastosowaé odpowiednie narzedzia informatyczne w zakresie
wykorzystywania algorytméw numerycznych do rozwigzywania zaawansowanych
zagadnien technicznych, potrafi zastosowac kilka srodowisk obliczeniowych, podaje

przyktady

EUS

Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace celéw i sposobéw

stosowania metod numerycznych w technice

Student nie potrafi poda¢ podstawowych poje¢ dotyczgce celow i sposobdw

stosowania metod numerycznych w technice

Student potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia dotyczgce celéw i sposobow

stosowania metod numerycznych w technice

3.5

Student potrafi wymieni¢ i scharakteryzowac podstawowe pojecia dotyczgce celow i

sposobow stosowania metod numerycznych w technice

Student potrafi wymienic i scharakteryzowa¢ podstawowe pojecia dotyczace celdw i
sposobow stosowania metod numerycznych w technice, potrafi poda¢ przyktady

stosowania metod numerycznych w technice

4.5

Student potrafi wymieni¢ i scharakteryzowac podstawowe pojecia dotyczgce celow i
sposobow stosowania metod numerycznych w technice, potrafi podaé przyktady,

potrafi poda¢ przyktady stosowania metod numerycznych w technice

Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce celéw stosowania metod
numerycznych w technice, potrafi poda¢ przyktady, potrafi scharakteryzowac
sposoby stosowania metod numerycznych w technice, potrafi podac przyktady

konkretnych rozwigzan

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Bezpieczenstwo uzytkowania urzadzen elektrycznych

Safety of using electrical devices

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i robotyka 12K_ANS1 BUUE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
kierunkowy 1 niestacjonarne polski 2 4
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 0 0 0 1
Koordynator | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl
Prowadzacy | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen

elektrycznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z elektrotechniki.

2. Wiedza z zakresu pomiarow parametrow i eksploatacji urzgdzen elektrycznych.

Efekty uczenia sie
EU1l. Student poznat zasady bezpieczenstwa pracy i uzytkowania urzadzen elektrycznych.
EU2. Student potrafi opracowac instrukcje bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen

elektrycznych.

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin
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W 1-2 — Urzadzenia i instalacje elektryczne — wprowadzenie, Oddziatywanie 1

pragdu na organizm ludzki

W 3-4 — Budowa i parametry UE, klasy ochronnosci urzgdzen elektrycznych, 2
stopnien IP |, IK ;

metodyka pomiaroéw parametrow

W 5-6 — Ochrona przeciwporazeniowa, uktady sieci, Ochrona podczas 1

normalnej eksploatacji

W 7-8 — Srodki ochrony ludzi w przypadku dotyku bezposredniego i 1
posredniego przy instalacjach elektrycznych

W 9-10 — Potgczenia wyrbwnawcze, Techniki ostrzegawcze i informacyjne 1
W11-12 — Ocena ochrony przeciwporazeniowej w instalacjach powyzej 1 kV, 1

Instrukcje BHP

W13-14 — Ratowanie os6b porazonych prgdem elektrycznym, Ocena ryzyka 1

zawodowego

W15 — Kolokwium zaliczeniowe 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna (wykfad)
2. Instrukcje BHP

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na wyktadach (dyskusja)

P1. Zaliczenie na ocene na podstawie materiatu przekazywanego na wyktadzie oraz

wykonanej instrukcji BHP

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 9
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 5
Przygotowanie instrukcji BHP 11
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Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 25/1 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Strojny J.: Bezpieczenstwo uzytkowania urzadzeh elektrycznych, Uczelniane Wyd.
Nauk.-Dydakt. AGH , Krakéw 2003

-

Markiewicz H.: Bezpieczenstwo w energetyce, WNT, Warszawa 2009
Markiewicz H.: Urzadzenia elektryczne, WNT Warszawa 2009
Niestepski S., Parol M.: Instalacje elektryczne, OWPW, Warszawa 2011

Strzyzewski J.: Vademecum eksploatacji i konserwacji urzgdzehn oswietleniowych,

POLCEN, Warszawa 2010

6. PN-EN 60204-1 : 2010 Bezpieczenstwo maszyn -- Wyposazenie elektryczne maszyn

— Czes¢ 1: Wymagania ogolne

Katalogi sprzetu elektrotechnicznego

Czasopisma : Przeglad Elektrotechniczny, Elektrolnfo, Elektroinstalator

Macierz realizacji efektow uczenia sie
Odniesienie efektu do
Efekt o _
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
si
¢ i Robotyka *
EUl1l KAR1A W21, KAR1A U24 Ci1 W 1 F1
EU2 KAR1A W21, KAR1A U24 C1 w 2 P1

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student poznat zasady bezpieczenstwa pracy uzytkowania urzadzen
elektrycznych.

5 Student nie potrafi oméwi¢ zasad bezpieczenstwa pracy uzytkowania urzgdzen
elektrycznych.

3 Student potrafi sklasyfikowac ogdlne zasady bezpieczenstwa.

4 Student potrafi omoéwi¢ szczegdtowe zasady bezpieczenstwa i poda¢ metody
ochrony.

. Student potrafi omoéwi¢ szczegdtowe zasady bezpieczenstwa, poda¢ metody ochrony
oraz dobrac¢ srodki ochrony przeciwporazeniowej
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EU2 Student potrafi opracowac instrukcje bezpieczenstwa uzytkowania urzadzen
elektrycznych.

Student nie potrafi opracowac instrukcji bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen

° elektrycznych.

3 Student potrafi opracowac instrukcje bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen
elektrycznych w stopniu ogolnym.

4 Student potrafi opracowac instrukcje bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen

elektrycznych w stopniu szczegotowym oraz poda¢ metody ochrony.

Student potrafi opracowac instrukcje bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen

5 elektrycznych w stopniu szczegotowym, poda¢ metody ochrony oraz dobra¢ srodki

ochrony przeciwporazeniowej

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzgcy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Energoelektronika

Power Electronics

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 13K_ANS1 E
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 3 5

Rodzaj zajeé

Liczba godzin w semestrze

Wyk. Cw.

9 9 18

Lab. Sem. Proj.

0

Liczba punktow
ECTS

Koordynator | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Zbigniew Gatuszkiewicz, z.galuszkiewicz@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu potprzewodnikow duzej mocy oraz ich

zastosowania w przeksztattnikach pradu statego i przemiennego.

C2. Poznanie przez studentéw zasad doboru elementéw przeksztattnikbéw oraz

zapoznanie z budowa, dziataniem i charakterystykami przeksztattnikéw statycznych.

C3. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci w zakresie dziatania i mozliwosci

regulacyjnych przeksztattnikow pradu statego i przemiennego.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwoddw pradu statego i przemiennego.

2. Wiedza z elektroniki z zakresu pétprzewodnikow.

3. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i

internetowych.

4. Umiejetnosc pracy samodzielnej oraz w grupie.
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Efekty uczenia sie

EUl. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce potprzewodnikowych
przyrzgddédw mocy oraz ich charakterystyk statycznych i dynamicznych

EU2. Student rozréznia podstawowe struktury przeksztattnikéw prgdu statego oraz
przemiennego

EU3. Student zna budowe oraz potrafi wyznaczy¢ charakterystyki potprzewodnikowych

przyrzgdow mocy i przeksztattnikdw statycznych

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 — Klasyfikacja przyrzgdow poétprzewodnikowych mocy. Komutacja 1

zaworéw potprzewodnikowych. Struktura czterowarstwowa — tyrystor.

Charakterystyka prgdowo-napieciowa.

W 2 — Tranzystory bipolarne mocy. Tyrystor GTO, triaki. Charakterystyki 1
statyczne i dynamiczne. Struktura i wtasciwosci tranzystoréw IGBT. Uktady

sterowania bramkowego.

W 3 — Uktady zabezpieczen i ochrony przepieciowej. Chtodzenie przyrzgdow 1

potprzewodnikowych mocy.

W 4 — Prostowniki niesterowane duzej mocy jedno i trojfazowe. Prostowniki 1

sterowane jednofazowe z obcigzeniem R, RL, RLE.

W 5 — Prostowniki sterowane trojfazowe z obcigzeniem R, RL, RLE. Praca 1

prostownikowa i inwertorowa. Zjawisko komutacji w uktadach mostkéw 6T.

W 6 — Sterowniki prgdu przemiennego jednofazowe. Sterowniki prgdu 1

przemiennego trojfazowe.

W 7 — Przerywacze pradu statego. Przeksztattniki napiecia statego na 1

napiecie przemienne.

W 8 — Przeksztattniki napiecia statego na napiecie przemienne. 1
Przeksztattniki napigcia statego na napiecie przemienne. Przemienniki
czestotliwosci budowane w oparciu o tranzystory IGBT. Zasada modulacji
PWM.

W 9 — Zaliczanie wyktadow 1
SUMA 9
Tresci programowe: ¢wiczenia Liczba
godzin
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C 1 — Dobor napieciowy i pragdowy pétprzewodnikowych elementow mocy.

taczenie szeregowe i rownolegte tyrystorow.

C 2 — Zabezpieczenia przepieciowe i przetezeniowe potprzewodnikowych
elementow mocy. Prostowniki sterowane jednofazowe. Dobér elementow

obwodu gtdbwnego.

C 3 — Filtry pojemnosciowe i indukcyjne napiecia wyjsciowego prostownikdw.

Dobdr transformatoréw prostownikéw sterowanych.

C 4 — Sterowniki jednofazowe prgdu przemiennego. £acznik tyrystorowy o

komutacji impulsowej.

C 5 — Przerywacz pradu statego z tyrystorem wytgczalnym. Jednofazowe

falowniki rezonansowe.

C 6 — Tréjfazowy falownik napiecia z modulacjg szerokosci impulsow.

Trojfazowy falownik prgdu o komutacji wewnetrzne;.

C 7 — Wspotczynnik mocy przeksztattnikdw o komutacji sieciowe;j.

C 8 — Kompensacja mocy biernej przeksztattnika o sterowaniu fazowym.

C 9 — Zaliczanie ¢wiczen tablicowych

SUMA

©| R, R P

Tresci programowe: laboratorium

Liczba

godzin

L 1 — Wprowadzenie do zaje¢ oraz zapoznanie z zasadami BHP

obowigzujgcymi w laboratorium.

2

L 2 — Diodowe ukfady prostownicze.

L 3 — Charakterystyki termiczne tyrystora.

L 4 — Tranzystor MOSFET.

L 5 — Sterownik jednofazowy napiecia przemiennego.

L 6 — Komutator energoelektroniczny silnika PM BLDC.

L 7 — Przerywacz pradu statego, chopper.

L 8 — Prostownik tyrystorowy szesciopulsowy mostkowy.

L 9 — Zaliczanie sprawozdan z laboratoriow: L2, L3, L4, L5, L6, L7, L8.

N N N N N N NN

SUMA

[EEN
<o

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad

2. Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad, ¢wiczenia

201




Praca w zespotach przy stanowiskach laboratoryjnych - laboratorium
Oprogramowanie DasyLab oraz Matlab z przybornikiem Sim Power System -
laboratorium

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / ¢wiczenia - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujgca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania ¢wiczen laboratoryjnych

P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wykfadzie — kolokwium lub
odpowiedz ustna

P2. Ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych problemoéw oraz wyciggania

whnioskow z ¢wiczen laboratoryjnych

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 14
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 15
Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustnej 15
Przygotowanie sprawozdan/ prezentacji 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. | Barlik R., Nowak M.: Energoelektronika: elementy, podzespoty, uktady. Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa, 2014.

2. | Pir6g S.: Energoelektronika: uktady o komutacji sieciowej i 0 komutacji trwatej.
Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne, AGH, Krakéw, 2006.

3. | Januszewski S., Pytlak A., Rosnowska-Nowaczyk M., Swigtek H.: Energoelektronika.
Wydawnictwa Szkolne i Pedagogiczne, Warszawa, 2006.

4. | Borecki J., Stosur M., Szkotka S.: Energoelektronika: podstawy i wybrane
zagadnienia. Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2008.

5. | The Power Electronics Handbook - Edited by Timothy L. Skvarenina. CRC PRESS,
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Boca Raton, London, New York, Washington D.C., 2001.

Macierz

realizacji efektow uczenia sie

—_ Odniesienie efektu do
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz?nla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EUl1l KAR1A W12 Ci Wyk. 1,2 P1
KAR1A W12, .
EU2 KAR1A_UO9, C2,C3 o 2,3,4 F1, F2, P2
KAR1A_U15, Hab.
KAR1A W12, .
EU3 KAR1A_UO09, C2,C3 v 2,3, 4 F1, F2, P2
KAR1A_ U15, Hab.

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
- Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace poétprzewodnikowych
przyrzadéw mocy oraz ich charakterystyk statycznych i dynamicznych
5 Student nie potrafi scharakteryzowa¢ podstawowych poje¢ dotyczacych
potprzewodnikowych przyrzgdéw mocy
3 Student potrafi scharakteryzowa¢ budowe oraz charakterystyki statyczne diody mocy
A Student potrafi scharakteryzowa¢ budowe oraz charakterystyki statyczne diody mocy
i tyrystora SCR
4 Student potrafi scharakteryzowa¢ budowe oraz charakterystyki statyczne diody mocy
oraz tyrystorow SCR i GTO
n Student potrafi scharakteryzowaé budowe oraz charakterystyki statyczne i
dynamiczne diody mocy, oraz tyrystoréw SCR i GTO
5 Student potrafi scharakteryzowac budowe oraz charakterystyki statyczne i
dynamiczne diody mocy, tyrystorow SCR i GTO oraz tranzystora IGBT
. Student rozréznia podstawowe struktury przeksztaltnikéw pradu statego oraz
przemiennego
) Student nie potrafi rozrézni¢ podstawowych struktur przeksztattnikbw prgdu statego
oraz przemiennego
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3 Student potrafi scharakteryzowac prostowniki niesterowane i sterowane
Student potrafi scharakteryzowac prostowniki niesterowane i sterowane oraz
32 sterowniki jednofazowe i trojfazowe
4 Student potrafi scharakteryzowaé prostowniki niesterowane i sterowane, sterowniki
jednofazowe i trojfazowe oraz przerywacze pradu statego.

s Student potrafi scharakteryzowaé¢ prostowniki niesterowane i sterowane, sterowniki
jednofazowe i tréjfazowe, przerywacze prgdu statego oraz falowniki jednofazowe
Student potrafi scharakteryzowac prostowniki niesterowane i sterowane, sterowniki

5 jednofazowe i trojfazowe, przerywacze pragdu statego, falowniki jednofazowe oraz
trojfazowe z modulacjg PWM

o Student zna budowe oraz potrafi wyznaczy¢ charakterystyki
potprzewodnikowych przyrzadéw mocy i przeksztaltnikow statycznych

) Student nie zna budowy oraz nie potrafi wyznaczy¢ charakterystyk
potprzewodnikowych przyrzgdow mocy i przeksztattnikow statycznych

. Student zna budowe i potrafi wyznaczy¢ charakterystyki diody mocy oraz tyrystora
SCR

a5 Student zna budowe i potrafi wyznaczy¢ charakterystyki diody mocy, tyrystora SCR

oraz tranzystoréw mocy

4 Student zna budowe i potrafi wyznaczy¢ charakterystyki diody mocy, tyrystora SCR,
tranzystorow mocy oraz prostownikdw sterowanych i niesterowanych
Student zna budowe i potrafi wyznaczy¢ charakterystyki diody mocy, tyrystora SCR,

4.5 | tranzystorow mocy, prostownikow sterowanych i niesterowanych oraz sterownikow
jednofazowych i tréjfazowych
Student zna budowe i potrafi wyznaczy¢ charakterystyki diody mocy, tyrystora SCR,

. tranzystorow mocy, prostownikow sterowanych i niesterowanych, sterownikéw

jednofazowych i trojfazowych, przerywacza pragdu statego oraz falownikéw

jednofazowych i tréjfazowych

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Sterowniki mikroprocesorowe

Programmable logic controllers

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i robotyka 14K_ANS1 SM
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 3 5
Rodzaj zaje¢ Wyk. | Cw. | Lab. | Sem. | Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze | 9 0 18 0 9

Koordynator | Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Olga Sochacka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy, dziatania, programowania i

zastosowan programowalnych sterownikéw logicznych.

C2. Zapoznanie studentow z zasadami projektowania uktadéw sterowania opartych na

PLC.

C3. Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie obstugi i

programowania sterownikéw logicznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z elektrotechniki, elektroniki, techniki mikroprocesorowej,

automatyki.

Umiejetnos¢ obstugi komputera.

Znajomo$c¢ zasad bezpiecznego uzytkowania urzadzen elektrycznych.

Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych i zasobow internetowych.
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Efekty uczenia sie

EULl. Student zna i rozumie pojecia dotyczgce budowy, zasady pracy oraz roli
sterownikow programowalnych w systemach sterowania.

EU2. Student rozréznia i charakteryzuje jezyki programowania sterownikow logicznych.

EU3. Student potrafi zaprojektowac i uruchomic prosty system sterowania oparty o PLC.

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Struktura systeméw sterowania; programowalne mikroprocesorowe 1
uktady przemystowe, budowa i dziatanie sterownikéw programowalnych;
zastosowania sterownikow.
W2-W3 — Norma IEC 61131. Jezyki graficzne i tekstowe programowania 2
PLC.
W4 — Projektowanie systemow sterowania z PLC. 1
W5 — Sterowniki PLC w sieciach przemystowych. 1
W6 — Sterowniki zintegrowane z panelem operatorskim. Sterowniki typu 1
softPLC.
W7 — Wspotpraca sterownikéw z systemami SCADA. 1
W8 — Urzadzenia PAC i DCS. 1
W9 — Test zaliczeniowy. 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Szkolenie laboratoryjne stanowiskowe i bhp. Omdéwienie programu 2
zajeC oraz sposobu zaliczenia.
L2 — Podstawy programowania w jezyku drabinkowym. 2
L3 — Programowa realizacja rozruchu gwiazda-trojkat silnika trojfazowego — 2
podstawowy algorytm
L4 — Programowa realizacja rozruchu gwiazda-tréjkat silnika tréjfazowego ze 2
sprawdzaniem stanu stycznikéw
i sygnalizacjg zaktocen
L5 — Sterowanie sygnalizatorem - srodowisko Codesys. 2
L6 — Programowanie sterownika ze zintegrowanym panelem operatorskim 2
L7 — Podstawy programowania sterownika S7-1200. 2
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L8 — System sterowania sortowaniem paczek. 2
L9 — Rozliczenie sprawozdan i kolokwium zaliczeniowe. 2
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P1 — Omowienie tematyki i harmonogramu realizacji projektu oraz sposobu 1
zaliczenia.
P2 — Sformutowanie wymaganych zadan dla systemu, zatwierdzenie 1
zatozen, opracowanie algorytmu.
P3 — Dobor sterownika PLC, czujnikéw i uktadow wykonawczych, 1
sporzgdzenie zestawienia zmiennych
w systemie.
P4- P7 — Opracowanie programu sterowania. 4
P8 —P9 — Prezentacja i zaliczenie projektu.
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna.
Komputery ze specjalistycznym oprogramowaniem.
Sprzet specjalistyczny.

Instrukcje do ¢éwiczen laboratoryjnych.

o &~ WD

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach.

F2. Poprawne przygotowanie sprawozdan z realizacji ¢wiczen laboratoryjnych.

P1. Kolokwium zaliczeniowe — laboratorium.

P2. Test zaliczeniowy — wykfad.

P3. Ocena prezentacji i przygotowanej dokumentacji projektowej — projekt.

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosSci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie
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aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36

Zapoznanie sie ze wskazang literaturg, katalogami, 35

materiatami producentéw

Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 5
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 8
Przygotowanie do testu/kolokwium 8
Przygotowanie dokumentacji projektu 8
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. | Brock S., Muszynski R., Urbanski K., Zawirski K., Sterowniki programowalne, Wyd.
Politechniki Poznanskiej, Poznan 2000r.

2. | Broel-Plater B.: Uktady wykorzystujgce sterowniki PLC. PWN, 2009.

3. | Kasprzyk J., Programowanie sterownikow przemystowych, WNT Warszawa 2006.

4. | Kwasniewski J.: Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej. BTC, 2018.

5. | Legierski T., Kasprzyk J., Wyrwat J., Hajda J., Programowanie sterownikéw PLC,
Wyd. Pracowni Komp. Jacka Skalmierskiego, Gliwice 1998r.

6. | Satat R., Korpysz K., Obstawski P.: Wstep do Programowania Sterownikéw PLC.
Wydawnictwa Komunikacji i gcznosci WKL, 2010.

7. | Instrukcje i materiaty szkoleniowe producentéw

8. | Dokumentacja techniczna

Macierz realizacji efektéow uczenia sie

Efekt
| Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie dla kierunku Cele .| Narzec
uczenia : : Forma zaje¢
. Automatyka i Robotyka * przedmiotu dydakty
sie
wyktad,
EUl1 | KAR1A_WO05,KAR1A W09,KAR1A W10,KAR1A W15 C1 _ 1,2,
projekt
wyktad
EU2 KAR1A W03, KAR1A W10 C1,C3 _ 1,2,3
laboratorium,
laboratorium,
EU3 KAR1A W09, KAR1A U21,KAR1A U28 C1,C2,C3 okt 2,3,
proje

* — wg zatgcznika
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Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student zna i rozumie pojecia dotyczace budowy, zasady pracy oraz roli

sterownikéw programowalnych w systemach sterowania.

Student nie potrafi opisa¢ budowy i zasady dziatania sterownika, ani jego roli w

. systemach sterowania
3 Student zna budowe sterownika
e Student potrafi wymienic i scharakteryzowac elementy budowy sterownika lub
omoéwi¢ jego zasade pracy
4 Student potrafi wymienic i scharakteryzowac elementy budowy sterownika oraz
omowic jego zasade pracy
Student potrafi wymienic i scharakteryzowac elementy budowy sterownika oraz
4.5 | omowic jego zasade pracy oraz okresli¢ funkcje sterownikdw w systemach
sterowania procesami
Student potrafi wymienic i scharakteryzowac elementy budowy sterownika oraz
5 omoéwic¢ jego zasade pracy oraz okresli¢ funkcje sterownikéw w systemach
sterowania procesami i wymieni¢ przyktady zastosowan
EUD Student rozréznia i charakteryzuje jezyki programowania sterownikow
logicznych.
) Student nie umie wymienic¢ zadnych jezykéw programowania sterownikow
logicznych
. Student potrafi wymieni¢ przynajmniej trzy jezyki i omowic jeden jezyk
programowania
A Student potrafi wymieni¢ przynajmniej trzy jezyki programowania, rozroznia jezyki
graficzne od tekstowych i potrafi oméwi¢ po jednym z kazdej grupy
4 Student potrafi wymieni¢ oraz scharakteryzowac przynajmniej trzy jezyki
programowania, rozroznia jezyki graficzne od tekstowych.
e Student potrafi scharakteryzowaé wszystkie jezyki programowania okreslone w
normie IEC 61131
. Student potrafi scharakteryzowa¢ wszystkie jezyki programowania okreslone w
normie IEC 61131 oraz podac ich wady i zalety
e Student potrafi zaprojektowac i uruchomic¢ prosty system sterowania oparty
o PLC.
) Student nie potrafi zaprojektowaé i uruchomié prostego systemu sterowania

opartego o sterownik logiczny
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Student potrafi sformutowac algorytm dziatania dla prostego uktadu sterowania,
napisac program sterowania prostym uktadem w jednym z jezykow

programowania

3.5

Student potrafi sformutowaé algorytm dziatania, napisa¢ program sterowania
prostym uktadem w jednym z jezykow programowania oraz skonfigurowac

sterownik, uruchomic aplikacje

Student potrafi sformutowaé algorytm dziatania oraz napisa¢ program sterowania
prostym uktadem w jednym graficznym i jednym tekstowym jezyku programowania

oraz skonfigurowac¢ sterownik, uruchomic aplikacje

4.5

Student potrafi okresli¢ sposéb podtaczenia urzgdzen zewnetrznych do uktadow
I/0, sformutowac algorytm dziatania, skonfigurowa¢ sterownik oraz napisac,
uruchomic i przetestowac aplikacje sterowania prostym uktadem w jednym

graficznym i jednym tekstowym jezyku programowania

Student potrafi okresli¢ sposdb podtgczenia urzgdzen zewnetrznych do uktadow
I/0, sformutowac algorytm dziatania, skonfigurowa¢ sterownik, napisa¢, uruchomic
i przetestowac aplikacje sterowania prostym uktadem w jednym graficznym i
jednym tekstowym jezyku programowania w trybie off-line i on-line oraz poprawnie

wprowadzac¢ modyfikacje w programie sterowania.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Podstawy robotyki

Introduction to robotics

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 15K _ANS1 PR
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 4
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18E 9 18 0 0 4

Koordynator | Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik prof. PCz., sebdud@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu klasyfikacji i budowy robotow,
podstawowych uktadéw robotéw i ich funkcji, napeddw, czujnikéw i chwytakdéw
stosowanych w robotyce, metod programowania robotéw, zastosowan i trendow
rozwojowych.

C2. Zapoznanie studentow z podstawowymi metodami opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, kinematyki i dynamiki manipulatoréw, planowania i sterowania ruchem
robotow, w tym z wykorzystaniem narzedzi informatycznych.

C3. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie modelowania i symulacji

robotdw oraz programowania robotow przemystowych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z fizyki w zakresie kinematyki i dynamiki, wiedza z podstaw automatyki

2. Wiedza i umiejetnosci z techniki obliczeniowej i symulacyjnej
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3. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i zasobéw

internetowych

Efekty uczenia sie

EUl. Student zna rodzaje konstrukcji, zastosowania oraz kierunki rozwoju robotow,
podstawowe zespoty i uktady robotéw przemystowych i ich zadania, rodzaje
uktadow napedowych, sensorycznych oraz sterowania stosowanych w robotyce,
a takze metody programowania robotéw.

EU2. Student zna i charakteryzuje i stosuje metody opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, proste zadania kinematyki oraz dynamiki prostej i odwrotnej, a takze
planowania i sterowania ruchem robotow, w tym z zastosowaniem narzedzi
informatycznych.

EU3. Student posiada podstawowe umiejetnosci modelowania i symulacji robotéw

oraz programowania prostych zadan manipulacyjnych dla robotow

przemystowych

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin

W1 — Zapoznanie z tematykg przedmiotu i literaturg. Podstawowe pojecia, 2
przeglad zastosowan robotéw.
W2 — Struktura funkcjonalna robota-manipulatora. Typy przegubow. 2
Konstrukcje i wlasciwosci manipulatorow ze wzgledu na strukture
kinematyczng. Podstawowe parametry robotow przemystowych.
W3 — Opis potozenia i orientacji ciata sztywnego w przestrzeni. Wektor 2
przesuniecia i macierz obrotu. Sktadanie przesuniec i obrotow.
Transformacje jednorodne. Kinematyka prosta manipulatora sztywnego.
Reprezentacja Denavita-Hartenberga.
W4 — Kinematyka odwrotna manipulatora. Dynamika manipulatora. 2
W5 — Sterowanie ruchem manipulatora. Planowanie trajektorii ruchu. 2
W6 — Metody i jezyki programowania robotéw. Srodowiska do symulagiji i 2
programowania robotow off-line.
W7 — Napedy robotéw przemystowych. Uktady przeniesienia napedu. 2
Chwytaki manipulatoréw.
W8 — Czujniki i przetworniki pomiarowe stosowane w robotyce. Roboty 2
mobilne.
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W9 — Sztuczna inteligencja w robotyce. Roboty wspotpracujgce. Przeglad 2
robotow przemystowych.
SUMA 18
Tresci programowe: ¢wiczenia (komputerowe) Liczba
godzin
C1 — Zapoznanie z mozliwosciami modelowania i symulacji robotow w 1
programie Matlab/Robotics toolbox.
C2 — Reprezentacja i przeksztatcenia potozenia oraz orientacji w 2D i 3D. 1
C3-4 — Transformacja jednorodna. Reprezentacja Denavita-Hartenberga. 2
C5 — Kinematyka prosta manipulatora planarnego 2-osiowego i 1
manipulatora SCARA.
C6 — Kinematyka odwrotna manipulatora planarnego 2-osiowego i 1
manipulatora SCARA.
C7-8 — Projektowanie trajektorii. Uktad sterowania ruchem prostego 2
manipulatora.
C9 — Rozliczenie zadania zaliczeniowego 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Szkolenie laboratoryjne stanowiskowe i bhp. Omdwienie programu 2
zaje¢ oraz sposobu zaliczenia.
L2 — Programowanie robota LEGO z czujnikami ultradzwiekowym oraz 2
dotyku w jezyku NXT-G
L3 — Programowanie robota LEGO z czujnikiem koloru 2
L4 — Modelowanie i symulacja manipulatora KUKA 2
L5 — Projektowanie i symulacja trajektorii ruchu robota KUKA 2
L6 — Programowanie manipulatora Kawasaki 2
L7 — Paletyzacja z wykorzystaniem robota antropomorficznego 6- 2
osiowego.
L8 — Modelowanie i symulacja robota latajgcego. 2
L9 — Podsumowanie - rozliczenie sprawozdan. 2
SUMA 18
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Narzedzia dydaktyczne

1.
2.
3.
4.

Prezentacja multimedialna

Tablica klasyczna lub interaktywna

Instrukcje do ¢wiczen komputerowych i laboratoryjnych.

Specjalistyczne oprogramowanie: MATLAB/SIMULINK z Robotics Toolbox,
KUKA SimLayout, K-Roset, Roboguide

Stanowiska laboratoryjne z zestawami robotycznymi Lego

Stanowiska specjalistyczne

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / ¢wiczenia - zaliczenie /

egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

P1. Woyktad - egzamin pisemny

P2. Zadanie zaliczeniowe - ¢wiczenia

P3. Ocena realizacji ¢wiczen laboratoryjnych i sprawozdan

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosSci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 45
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 20
Przygotowanie do zajec 10
Przygotowanie do egzaminu 10
Przygotowanie sprawozdan i zadania zaliczeniowego 15
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

2
3.
4

Craig J.: Wprowadzenie do robotyki. Mechanika i sterowanie, WNT, 1995
Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, 2006
Koztowski K. i in.: Modelowanie i sterowanie robotow, PWN, 2003

Morecki A., Knapczyk J.: Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatorow i
robotow, WNT, 1999
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5. Spong M. W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotéw, WNT,

Warszawa, 1997

6. Szkodny T.: Podstawy robotyki. Skrypt nr. 2468. Wydawnictwo Pol. SI. Gliwice

2011.

7. Tchon K., Mazur A. i in.: Manipulatory i roboty mobilne. Modele, planowanie

ruchu, sterowanie. Wyd. PLJ, 2000

Ben-Ari M., Mondada F.: Elements of Robotics, Springer, 2018

Corke P.: Robotics, Vision and Control. Fundamental Algorithms in MATLAB,

2" ed., Springer, 2017

10. Siciliano B.,Sciavicco L. i in.:

Springer, 2009

Robotics. Modelling, Planning and Control,

11. Spong M., Hutchinson S., Vidyasagar M.: Robot Modeling and Control. Wiley

2005

12. Dokumentacja techniczna i branzowe strony internetowe

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt

uczenia

sie

efektow uczenia sie dla
kierunku Automatyka
i Robotyka *

Cele

przedmiotu

Forma zajec¢

Narzedzia

dydaktyczne

Sposoéb

oceny

KAR1A_WO06,
KAR1A W15
KAR1A_UO1,
KAR1A_U10
KAR1A K02

EUl

C1l

wyktad,

F1,
P1

KAR1A_W04,
KAR1A_WO06,
KAR1A W14
KAR1A_U10,
KAR1A_U12,
KAR1A_U26,
KAR1A_KO3,

EU2

C1,C2

wyktad

éwiczenia

1,2,3,45

F1,
P1, P2
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KAR1A_WO06
KAR1A_UO01,
EU3 KAR1A U12 2. C3 ¢wiczenia 13456 F1, P2
KAR1A KO1, laboratorium P3
KAR1A KO3,
KAR1A K04
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty

EU1

Student zna rodzaje konstrukcji, zastosowania oraz kierunki rozwoju
robotéw, podstawowe zespoly i uktady robotéw przemystowych i ich
zadania, rodzaje uktadéw napedowych, sensorycznych oraz sterowania

stosowanych w robotyce, a takze metody programowania robotéw

Student nie ma podstawowej wiedzy z zakresu rodzaje konstrukcji,
zastosowania oraz kierunki rozwoju robotdéw, podstawowe zespoty i uktady
robotéw przemystowych i ich zadania, rodzaje uktadow napedowych,
sensorycznych oraz sterowania stosowanych w robotyce, a takze metody

programowania robotow

Student potrafi wymieni¢ rodzaje konstrukcji i scharakteryzowac struktury

kinematyczne robotéw oraz zastosowania robotéw

3.5

Student potrafi wymieni¢ rodzaje konstrukcji i scharakteryzowacé struktury

kinematyczne robotow, opisac uktady napedowe oraz zastosowania robotéw

Student potrafi wymieni¢ rodzaje konstrukcji i scharakteryzowacé struktury
kinematyczne robotéw, opisaé uktady napedowe, scharakteryzowaé zespoty i
uktady robotéw przemystowych oraz ich zadania, a takze zastosowania

robotow.

4.5

Student potrafi wymieni¢ rodzaje konstrukcji i scharakteryzowac struktury
kinematyczne robotow, opisac¢ uktady napedowe oraz sensoryczne
wykorzystywane w robotach, scharakteryzowac zespoty i uktady robotéw

przemystowych oraz ich zadania, a takze zastosowania robotéw.

Student potrafi wymieni¢ rodzaje konstrukcji i scharakteryzowacé struktury
kinematyczne robotow, opisa¢ uktady napedowe, sensoryczne oraz
sterowania wykorzystywane w robotach, scharakteryzowaé zespoty i uktady

robotéw przemystowych oraz ich zadania, a takze metody programowania
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robotdéw i zastosowania robotow.

EU2

Student zna i charakteryzuje i stosuje metody opisu potozenia i
orientacji bryt sztywnych, proste zadania kinematyki oraz dynamiki
prostej i odwrotnej, a takze planowania i sterowania ruchem robotéw, w

tym z zastosowaniem narzedzi informatycznych

Student nie zna i nie charakteryzuje metod opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, zadania kinematyki oraz dynamiki prostej i odwrotnej, a takze
planowania i sterowania ruchem robotow, w tym z zastosowaniem narzedzi

informatycznych

Student zna i charakteryzuje metody opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych oraz potrafi okresli¢ zadania kinematyki oraz dynamiki prostej i

odwrotnej

3.5

Student zna i charakteryzuje metody opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, potrafi okresli¢ zadania kinematyki oraz dynamiki proste;j i
odwrotnej oraz zrealizowac proste zadanie kinematyki prostej z

wykorzystaniem narzedzi informatycznych

Student zna i charakteryzuje metody opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, potrafi okresli¢ zadania kinematyki oraz dynamiki proste;j i
odwrotnej oraz zrealizowac proste zadanie kinematyki prostej i odwrotnej z

wykorzystaniem narzedzi informatycznych

4.5

Student zna i charakteryzuje metody opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, potrafi okresli¢ zadania kinematyki oraz dynamiki proste;j i
odwrotnej oraz zrealizowac¢ proste zadanie kinematyki oraz dynamiki prostej i

odwrotnej z wykorzystaniem narzedzi informatycznych

Student zna i charakteryzuje metody opisu potozenia i orientacji bryt
sztywnych, potrafi okresli¢ zadania kinematyki oraz dynamiki proste;j i
odwrotnej oraz zrealizowac proste zadanie kinematyki oraz dynamiki proste;j i
odwrotnej, a takze planowania i sterowania ruchem robotéw z

wykorzystaniem narzedzi informatycznych

EU3

Student posiada podstawowe umiejetnosci modelowania i symulaciji
robotéw oraz programowania prostych zadan manipulacyjnych dla

robotéw przemystowych

Student nie potrafi zamodelowa¢ prostej struktury robota i zasymulowac jego
pracy oraz zaprogramowac prostych zadan manipulacyjnych dla robotéw

przemystowych.
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3 Student potrafi zamodelowac prostg strukture robota.

Student potrafi zamodelowac prostg strukture robota i zasymulowac jego

prace.

3.5

Student potrafi zamodelowac prostg strukture robota i zasymulowac¢ jego
4 prace oraz zaprogramowac proste zadanie manipulacyjne dla robotow

przemystowych w trybie off-line

Student potrafi zamodelowac proste struktury robotéw i zasymulowac ich
4.5 | prace oraz zaprogramowac proste zadania manipulacyjne dla robotéw

przemystowych w trybie off-line oraz modyfikowaé¢ algorytm sterowania

Student potrafi zamodelowac proste struktury robotéw i zasymulowac ich
prace oraz zaprogramowac proste zadania manipulacyjne dla robotow
przemystowych w trybie on-line i off-line oraz modyfikowac¢ algorytm

sterowania

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie we.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Automatyka napedu elektrycznego

Automatic control of electric drives

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

16K_ANS1_ANE

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 3 5
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordynator | Dr hab. inz. Andrzej Popenda, prof. PCz., popenda@el.pcz.czest.pl
Prowadzacy | Dr hab. inz. Andrzej Popenda, prof. PCz., popenda@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Olga Sochacka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu struktury, zasady dziatania, zastosowania,

wiasciwosci oraz eksploatacji zautomatyzowanych uktadéw napedowych.

C2.

Zapoznanie studentow z uktadami laboratoryjnymi zawierajgcymi zautomatyzowane

uktady napedowe oraz zasadami wykonywania pomiarow z wykorzystaniem ww.

uktadow.
Cs.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie tgczenia obwodow

zawierajgcych elementy napedow elektrycznych, jak réwniez umiejetnosci w zakresie

wykonywania pomiaréw laboratoryjnych i formutowania wnioskéw dotyczgcych

wiasciwosci ruchowych ww. napedow.

C4.

elektrycznych.

Zapoznanie studentéw z zagadnieniami projektowania zautomatyzowanych napedéw

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
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Wiedza z mechaniki, matematyki, elektrotechniki, podstaw automatyki, maszyn
elektrycznych i energoelektroniki.

Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie.

Umiejetnosc¢ tgczenia obwododw elektrycznych.

Umiejetnosc¢ korzystania ze zrodet literaturowych oraz internetowych.

Efekty uczenia sie

EUL.

EU2.

EUS.

EU4.

Student zna modele matematyczne obcowzbudnego silnika prgdu statego. Zna
strukture i schemat blokowy przeksztattnikowego uktadu napedowego pradu statego z
obcowzbudnym silnikiem prgdu statego. Zna zagadnienia syntezy i optymalizacji
zamknietych obwoddw regulacji prgdu twornika i predkosci obrotowej wirnika. Zna i
potrafi scharakteryzowaé¢ schemat funkcjonalny napedu pradu statego o sterowaniu
mikroprocesorowym.

Student zna wiasciwosci ruchowe silnikow prgdu przemiennego, indukcyjnego i
synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych silnikow. Zna
modele matematyczne silnikéw prgdu przemiennego. Zna i potrafi scharakteryzowaé
inne napedy elektryczne: uktad tagodnego rozruchu silnika indukcyjnego, uktad
napedowy z kaskadg zaworowg, napedy bezszczotkowe pradu statego i przemiennego.
Potrafi przedstawi¢ mikroprocesorowg realizacje uktadu sterowania silnikiem pradu
przemiennego.

Student potrafi potgczy¢ uktady laboratoryjne do badan zautomatyzowanych uktadéw
napedowych i przeprowadzi¢ pomiary zgodnie z instrukcjg oraz formutowac wnioski
na podstawie pomiarow.

Student potrafi zaprojektowac zautomatyzowany naped elektryczny.

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin

W1 -
silnikow elektrycznych. Podziat urzgdzen energoelektronicznych
(przeksztattnikow). Znaczenie modelowania matematycznego w napedzie

elektrycznym. Model matematyczny obcowzbudnej maszyny pradu statego.

Definicja i struktura elektrycznego uktadu napedowego. Podziat
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W2 — Rownania maszyny pradu statego zapisane w jednostkach
wzglednych. Schemat strukturalny obcowzbudnego silnika pradu statego.
Struktura i schemat blokowy przeksztaitnikowego uktadu napedowego z
obcowzbudnym silnikiem pradu statego. Synteza zamknietego obwodu

regulacji pragdu twornika.

W3 — Optymalizacja zamknigtego obwodu regulacji predkosci obrotowej
obcowzbudnego silnika pradu statego. Uproszczony schemat funkcjonalny
czterokwadrantowego napedu z obcowzbudnym silnikiem prgdu statego o

sterowaniu mikroprocesorowym.

W4 — Ogodlna struktura napedu przeksztattnikowego pradu przemiennego.
Metody sterowania czestotliwosciowego silnikiem indukcyjnym. Model
matematyczny silnika indukcyjnego. Réwnania maszyny indukcyjne;j
zapisane z wykorzystaniem wektorow przestrzennych. Model matematyczny

silnika synchronicznego wzbudzanego magnesami trwatymi.

W5 — Sterowanie skalarne silnikiem klatkowym E/f i U/f. Sterowanie
zorientowane polowo (FOC). Schemat blokowy maszyny indukcyjnej,

odpowiadajgcy FOC. Przyktadowe struktury uktadéw z zastosowaniem FOC.

W6 — Bezposrednia regulacja momentu, DTC, DTC-SVM i DSC. Poréwnanie
sterowania zorientowanego polowo i bezposredniej regulacji momentu.
Mikroprocesorowa realizacja algorytmow sterowania w napedach

elektrycznych.

W7 — Uktad tagodnego rozruchu silnika indukcyjnego. Uktad napedowy z
kaskadg zaworowg — kaskada podsynchroniczna. Sterowanie silnikiem
synchronicznym. Bezszczotkowy silnik prgdu statego wzbudzany

magnesami trwatymi (BLDC Motor).

W8 — Sterowanie adaptacyjne. Odtwarzanie zmiennych stanu i parametréw

w uktadach napedowych. Identyfikacja systeméw i procesow.

W9 — Kolokwium.

SUMA

Tresci programowe: laboratorium

Liczba

godzin

L1-2 — Wprowadzenie: szkolenie w zakresie BHP oraz postepowania
przeciwpozarowego, regulamin zaje¢ w laboratorium, przygotowanie sie do

¢wiczenia, technika wykonywania ¢wiczen, sprawozdanie z éwiczenia.
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L3-4 — Naped z bezszczotkowym silnikiem pradu statego.

L5-6 — Badanie napedu elektrycznego z silnikiem asynchronicznym

sterowanym za pomocg metody orientacji wzgledem wektora pola — FOC z

pomiarem predkosci obrotowej / Badanie napedu elektrycznego z silnikiem 2
asynchronicznym sterowanym za pomocg metody skalarnej U/f = const (do
wyboru przez prowadzgcego).
L7-8 — Rozruch silnika asynchronicznego za pomocg przetagcznika gwiazda-
trojkat ze sterownikiem PLC / Badanie uktadu miekkiego startu silnika 2
asynchronicznego (do wyboru przez prowadzgcego).
L9-10 — Dobér nastaw regulatora Pl w uktadzie serwonapedu do przesuwu
liniowego / Badanie cyfrowego napedu pradu statego (do wyboru przez 2
prowadzgcego).
L11-12 — Nastawianie parametréw przemiennika czestotliwosci AMD-B dla
pracy w trybie PLC (wielokrokowej) / Nastawianie parametrow przemiennika 2
czestotliwosci ALTIVAR-71 (do wyboru przez prowadzgcego).
L13-14 — Badanie napedu elektrycznego z silnikiem synchronicznym z 5
magnesami trwatymi — PMSM.
L15-16 — Odrabianie niedokonczonych / zalegtych éwiczen. 2
L17-18 — Zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych, rozliczenie protokotow i )
sprawozdan.

SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba

godzin

P1 — Zatozenia wstepne: okreslenie rodzaju maszyny roboczej i sposobu jej
pracy, przebiegu momentu obcigzenia, mocy lub prgdu w funkcji czasu oraz 1
predkosci obrotowej wzglednie zakresu jej nastawiania.
P2 — Dob¢r silnika napedowego: (a) wyboér rodzaju i typu silnika, (b) dobor
predkosci obrotowej, (c) dobdr mocy silnika w zaleznosci od rodzaju pracy, (d) 1
dobdr momentu obrotowego silnika, (€) dobdr rodzaju budowy i wykonania
silnika.
P3 — Dobdr aparatury tgczeniowej obwodow silnika oraz przyrzgdow i 1
aparatury sterujgcej.
P4 — Dobdér i programowanie urzgdzenia energoelektronicznego 1

(przeksztattnika). Dobor przetwornikow pomiarowych.
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P5 — Dobor przewodow i kabli: okreslenie obcigzalnosci dlugotrwatej
przewodu w zaleznosci od pradu obcigzenia, ustalenie przekroju
poprzecznego przewodu pod katem wytrzymatosci mechanicznej,
obcigzalnosci cieplnej dtugotrwatej i zwarciowej, dopuszczalnego spadku

napiecia oraz ochrony przeciwporazeniowe;.

P6 — Dobor nastaw zabezpieczen przewodow i silnika. Dobor urzgdzen

ochronnych.

P7 — Opracowanie dokumentacji projektowe;j: instrukcje tekstowe oraz

schematy ideowe ukfadu elektrycznego napedu.

P8 — Opracowanie dokumentacji projektowej: schematy struktury sterowania

i regulacji automatycznej.

P15 — Zaliczenie zaje¢ projektowych, sprawdzenie dokumentacji

projektowej.

SUMA

Narzedzia dydaktyczne

1. Rzutnik multimedialny, komputer, prezentacja

2. Stanowiska laboratoryjne zawierajgce elementy elektrycznych uktadéw napedowych,

instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych
Komputery, Internet, instrukcja do zaje¢ projektowych

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Przygotowanie do zajeé

F2. Aktywnos¢ na zajeciach

P1. Pisemny lub ustny sprawdzian wiadomosci (kolokwium)

P2. Opracowanie sprawozdan

P3. Opracowanie dokumentacji projektowej

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie

aktywnosci
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Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36

Zapoznanie sie ze wskazang literaturg, przygotowanie do 48

¢éwiczen i do zaliczen

Opracowanie sprawozdan z éwiczen laboratoryjnych 6
Opracowanie dokumentacji projektowej 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

10.
11.

12.
13.
14.
15.

16.

Debowski A., Automatyka. Naped elektryczny, Wydawnictwo Naukowe PWN SA,
Warszawa 2017

Ortowska-Kowalska T., Bezczujnikowe uktady napedowe z silnikami indukcyjnymi,
Oficyna Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2003

Tunia H., Winiarski B., Energoelektronika w pytaniach i odpowiedziach, WNT
Warszawa, 1996

Sobczyk T.J., Problemy modelowania matematycznego pradnic synchronicznych
wzbudzanych magnesami trwatymi, Prace Instytutu Elektrotechniki, Zeszyt 231, 2007
Depenbrock M., Direct self-control (DSC) of inverter fed induction machine, IEEE
Transactions on Power Electronics, Vol. 3, No. 4, s. 420-9, 1988

Takahashi I., Noguchi T., A new quick response and high efficiency control strategy of
an induction motor, IEEE Industry Applications, 1985, s. 496-502.

Yedamale P., Brushless DC (BLDC) Motor Fundamentals, Microchip Technology Inc.,
U.S.A., 2003

Synchro and Resolver Engineering Handbook, Moog Components Group Inc.,
Blacksburg, U.S.A., 2004

Tietze U., Schenk Ch., Uktady pétprzewodnikowe, rozdziat: Regulatory elektroniczne,
WNT Warszawa, 2009

Katalogi silnikéw elektrycznych dostepne w Internecie, np. Cantoni Motor SA

Strony internetowe producentow przeksztattnikow, np. ABB, Apator, Siemens i in., w
tym pliki do pobrania zawierajgce instrukcje (Manual, Quick Guide)

Strony internetowe dotyczace doboru i uktadania przewodow, np. bezel.com.pl

Strony producentéw aparatury elektrycznej, np. www.moeller.pl, www.eaton.pl

Strony producentéw przetwornikdw potozenia kagtowego, np. www.kuebler.com
Kobusinski M., Normalizacja i zagadnienia prawne w projektowaniu — normalizacja
rysunkéw elektrotechnicznych, Politechnika Wroctawska, Wroctaw 2018

Kobusinski M., Normalizacja i zagadnienia prawne w projektowaniu — normalizacja
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17.

18.
19.
20.

symboli elektrotechnicznych, Politechnika Wroctawska, Wroctaw 2018

Urbanowicz H., Nowacki Z., Naped elektryczny w pytaniach i odpowiedziach, WNT
Warszawa, 1986

Kaczorek T., Podstawy teorii sterowania, WNT Warszawa, 2005

Grunwald Z., Naped elektryczny, WNT Warszawa, 1987

Plamitzer A.M., Maszyny Elektryczne, WNT Warszawa, 1986

Macierz realizacji efektow uczenia sie

- Odniesienie efektu do
e
_ efektéw uczenia sie dla Cele | Narzedzia Sposob
uczenia _ _ Forma zajec
_ kierunku Automatyka przedmiotu dydaktyczne oceny
si
€ i Robotyka*
KAR1A_WO05,
EU1 KAR1A W13, Ci1 Wyktad 1 F2, P1
KAR1A W15
KAR1A W05,
EU2 KAR1A W13, Ci1 Wyktad 1 F2, P1
KAR1A W15
KAR1A UO09,
F1, F2,
EU3 KAR1A U15, C2,C3 Laboratorium 2 b1 P2
KAR1A_KO3 ’
KAR1A W13,
_ F1, F2,
EU4 KAR1A U17, C4 Projekt 3
P1, P3
KAR1A U18

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1l

Student zna modele matematyczne obcowzbudnego silnika pradu statego. Zna
strukture i schemat blokowy przeksztaitnikowego ukiadu napedowego pradu
stalego z obcowzbudnym silnikiem pradu statego. Zna zagadnienia syntezy i
optymalizacji zamknietych obwodow regulacji pradu twornika i predkosci
obrotowej wirnika. Zna i potrafi scharakteryzowa¢ schemat funkcjonalny napedu
pradu statego o sterowaniu mikroprocesorowym. Zna zagadnienia sterowania
adaptacyjnego, estymacji i identyfikacji.
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Studentowi nie sg znane zagadnienia dotyczgce modelowania i sterowania

zautomatyzowanych uktadow napedowych z silnikami prgdu statego.

Student zna strukture i schemat blokowy przeksztattnikowego ukfadu napedowego
pradu statego z obcowzbudnym silnikiem prgdu statego. Zna i potrafi
scharakteryzowa¢ schemat funkcjonalny napedu pradu statego o sterowaniu

mikroprocesorowym.

3,5

Zna model matematyczny obcowzbudnego silnika prgdu statego. Zna strukture i
schemat blokowy przeksztattnikowego uktadu napedowego pradu statego =z
obcowzbudnym silnikiem pradu statego. Zna i potrafi scharakteryzowa¢ schemat

funkcjonalny napedu pradu statego o sterowaniu mikroprocesorowym.

Zna obwodowe modele matematyczne obcowzbudnego silnika prgdu statego. Zna
strukture i schemat blokowy przeksztattnikowego uktadu napedowego pradu statego
z obcowzbudnym silnikiem pradu statego. Zna i potrafi scharakteryzowa¢ schemat

funkcjonalny napedu pradu statego o sterowaniu mikroprocesorowym.

4,5

Zna obwodowe modele matematyczne obcowzbudnego silnika pradu statego. Zna
strukture i schemat blokowy przeksztattnikowego uktadu napedowego pradu statego
z obcowzbudnym silnikiem pradu statego. Zna zagadnienia syntezy i optymalizaciji
zamknietych obwodow regulacji pradu twornika i predkosci obrotowej wirnika. Zna i
potrafi scharakteryzowa¢ schemat funkcjonalny napedu pragdu statego o sterowaniu

mikroprocesorowym.

Zna obwodowe modele matematyczne obcowzbudnego silnika prgdu statego. Zna
strukture i schemat blokowy przeksztattnikowego uktadu napedowego pradu statego
z obcowzbudnym silnikiem pradu statego. Zna zagadnienia syntezy i optymalizacji
zamknietych obwodow regulacji prgdu twornika i predkosci obrotowej wirnika. Zna i
potrafi scharakteryzowa¢ schemat funkcjonalny napedu pradu statego o sterowaniu
mikroprocesorowym. Zna zagadnienia sterowania adaptacyjnego, estymacji i

identyfikaciji.

EU2

Student zna wlasciwosci ruchowe silnikéw pradu przemiennego, indukcyjnego
i synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych
silnikéw. Zna modele matematyczne silnikéw pradu przemiennego. Zna i
potrafi scharakteryzowac inne napedy elektryczne: uktad tagodnego rozruchu
silnika indukcyjnego, uktad napedowy z kaskada zaworowa, napedy
bezszczotkowe pradu statego i przemiennego. Potrafi przedstawié

mikroprocesorowa realizacje ukladu sterowania silnikiem pradu przemiennego.

Studentowi nie sg znane zagadnienia dotyczgce modelowania i sterowania
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zautomatyzowanych uktadéw napedowych z silnikami prgdu przemiennego.

Student zna wiasciwosci ruchowe silnikbw prgdu przemiennego, indukcyjnego i
synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych silnikow. Zna i
potrafi scharakteryzowa¢ ogoélng strukture napedu przeksztattnikowego pradu

przemiennego.

3,5

Zna witasciwosci ruchowe silnikbw prgdu przemiennego, indukcyjnego i
synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych silnikow. Potrafi
scharakteryzowa¢ metody skalarnego sterowania silnikiem indukcyjnym. Zna i potrafi
scharakteryzowa¢ ukfad tagodnego rozruchu silnika indukcyjnego oraz uktad
napedowy z kaskadg zaworowg. Potrafi przedstawi¢ mikroprocesorowg realizacje

uktadu wektorowego sterowania silnikiem pradu przemiennego.

Zna wiasciwosci ruchowe silnikbw pradu przemiennego, indukcyjnego i
synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych silnikow. Zna
modele matematyczne silnikbw prgdu przemiennego. Potrafi scharakteryzowac
metody skalarnego sterowania silnikiem indukcyjnym. Zna i potrafi scharakteryzowaé
inne napedy pradu przemiennego: uktad fagodnego rozruchu silnika indukcyjnego,
uktad napedowy z kaskadg zaworowg oraz napedy bezszczotkowe prgdu statego i
przemiennego. Potrafi przedstawi¢ mikroprocesorowg realizacje uktadu wektorowego

sterowania silnikiem pradu przemiennego.

4,5

Zna wiasciwosci ruchowe silnikdbw prgdu przemiennego, indukcyjnego i
synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych silnikow. Zna
modele matematyczne silnikbw prgdu przemiennego. Potrafi scharakteryzowaé
wybrane metody czestotliwosciowego sterowania silnikiem indukcyjnym. Zna i potrafi
scharakteryzowa¢ inne napedy prgdu przemiennego: uktad tagodnego rozruchu
silnika indukcyjnego, uktad napedowy =z kaskadg zaworowg oraz napedy
bezszczotkowe pradu statego i przemiennego. Potrafi przedstawi¢ mikroprocesorowg

realizacje uktadu wektorowego sterowania silnikiem prgdu przemiennego.

Zna witasciwosci ruchowe silnikbw prgdu przemiennego, indukcyjnego i
synchronicznego oraz metody nastawiania predkosci obrotowej tych silnikéw. Zna
modele matematyczne silnikbw prgdu przemiennego. Potrafi scharakteryzowaé
metody skalarnego i wektorowego sterowania silnikiem indukcyjnym. Zna i potrafi
scharakteryzowac¢ inne napedy prgdu przemiennego: ukfad tagodnego rozruchu
silnika indukcyjnego, uktad napedowy z kaskadg zaworowg, napedy bezszczotkowe
pradu statego i przemiennego. Potrafi przedstawi¢ mikroprocesorowg realizacje

uktadu wektorowego sterowania silnikiem prgdu przemiennego.
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EU3

Student potrafi potagczyé uktady laboratoryjne do badan zautomatyzowanych
ukladéw napedowych i przeprowadzi¢ pomiary zgodnie z instrukcja oraz

formutowaé wnioski na podstawie pomiaréw.

Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia laboratoryjne, przeszkadza innym
uczestnikom zespotu, nie potrafi lub nie chce tgczy¢ uktadéw laboratoryjnych, nie
uczestniczy w realizacji pomiaréw. Réwniez student, ktory nie zostat dopuszczony do
wykonania lub nie odrobit trzech lub wiecej przewidzianych harmonogramem c¢wiczen

laboratoryjnych na skutek nieprzygotowania, spdznienia lub nieobecnosci.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, lecz ma trudnosci w
potgczeniu ukfadéw laboratoryjnych oraz w wykonywaniu pomiaréw. Roéwniez
student, ktory spetnia kryteria na ocene 4, lecz nie odrobit dwoch c¢wiczen lub

student, ktory spetnia kryteria na ocene 3,5, lecz nie odrobit jednego ¢wiczenia.

3,5

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w
wykonywaniu pomiaréw, lecz ma trudnosci w potgczeniu uktadéw laboratoryjnych.
Roéwniez student, ktory spetnia kryteria na ocene 4, lecz nie odrobit jednego

éwiczenia.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w procesie
tgczenia uktadéw laboratoryjnych oraz w realizacji pomiaréw, na ogoét potrafi

sformutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiarow.

4,5

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w
procesie tgczenia uktadéw laboratoryjnych oraz w wykonywaniu pomiaréw, potrafi
sformutowa¢ logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw, ma

odrobione wszystkie ¢wiczenia przewidziane harmonogramem zajec laboratoryjnych.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w
zajeciach, jest liderem w procesie fgczenia uktadow laboratoryjnych i w wykonywaniu
pomiardow, potrafi sformutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych
pomiarow, ma odrobione wszystkie ¢wiczenia przewidziane harmonogramem zajec

laboratoryjnych.

EU4

Student potrafi zaprojektowaé zautomatyzowany naped elektryczny.

Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia projektowe, przeszkadza innym
uczestnikom zajec, nie potrafi lub nie chce realizowaé programu zajec, nie jest w stanie
lub nie chce zapoznaé sie z zagadnieniami dotyczgcymi projektowania

zautomatyzowanych napedow elektrycznych.

Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, uczestniczy w procesie

tworzenia projektu i w realizacji obliczen ale na og6t nie potrafi formutowac
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logicznych wnioskow na podstawie przeprowadzonych obliczen.

Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w
3,5 | procesie tworzenia projektu i w realizacji obliczen ale na ogét nie potrafi formutowac

logicznych wnioskéw na podstawie przeprowadzonych obliczen.

Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w
4 procesie tworzenia projektu i jego realizacji, na ogét potrafi formutowac logiczne

wnioski na podstawie przeprowadzonych obliczen.

Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w
4,5 | procesie tworzenia projektu i jego realizacji, potrafi formutowac logiczne wnioski na

podstawie przeprowadzonych obliczen.

Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w

5 zajeciach, jest leaderem w procesie tworzenia projektu i jego realizacji, potrafi

formutowacd logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych obliczen.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Informacje na temat miejsca i terminu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na
stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy udostepnia studentom instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych przed kazdg
serig ¢wiczen.

3. Informacje na temat zakresu tematycznego prowadzonych zajec, literatury oraz warunkéw

zaliczania przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Systemy przetwarzania sygnatow

Signal processing systems

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 17K_ANS1 SPS
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 6

Koordynator | Dr inz. Adam Jakubas, jakubasa@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Adam Jakubas, jakubasa@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Marek Gata, m.gala@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu struktury i budowy komputerowych
systemow akwizycji i przetwarzania sygnatow.
C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci tworzenia systemow przetwarzania sygnatow
opartych na mikroprocesorach

C3. Poznanie zasad pracy oraz tworzenia aplikacji do akwizycji i przetwarzania sygnatéw

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwoddéw prgdu statego i przemiennego.
2. Wiedza z metrologii w zakresie pomiarow podstawowych wielkosci fizycznych.

3. Umiejetnos¢ korzystania z katalogow i dokumentacji technicznej

Efekty uczenia sie
EULl. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce sygnatow, elementow i

struktury systeméw stuzgcych do ich akwizycji i przetwarzania danych
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EU2. Student rozréznia i opisuje rodzaje, wkasnosci, budowe oraz zasade dziatania

podstawowych przetwornikow A/C i C/A

EUS3. Student konstruuje, parametryzuje i uruchamia proste uktady akwizyciji i

przetwarzania sygnatow

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 — Rodzaje sygnatéw. Struktura komputerowego systemu pomiarowo- 1
rejestracyjnego. Zadania przetwarzania sygnatéw.
W 2 — Przetworniki analogowo-cyfrowe, probkowanie, kwantowanie i 1
kodowanie sygnatéw. Przetworniki A/C z kompensacjg wagowg SAR oraz
catkowe
W 3 — Przetworniki A/C bezposredniego kodowania typu flash, half-flash 1
oraz potokowe.
W 4 — Przetwarzanie cyfrowo-analogowe. Rodzaje i charakterystyka 1
przetwornikdw cyfrowo-analogowych.
W 5 — Nadajniki analogowe i cyfrowe oraz kondycjonery danych. 1
Rozproszone systemy akwizycji i przesytania sygnatéw. Systemy
wieloczujnikowe oraz czujniki inteligentne.
W 6 — Szeregowe interfejsy komunikacyjne: RS-232, RS-485, USB, 1
FireWire.
W 7 — Komunikacja bezprzewodowej IrDA i Bluetooth. Systemy 1
komunikacji radiowej
W 8 — Analiza i przetwarzanie sygnatéw w dziedzinie czestotliwosci. 1
W 9 — Przesytanie sygnatow w systemach smart metering i smart grid. 1
Kolokwium zaliczeniowe
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L 1 — Wprowadzenie, zapoznanie z charakterystykg dziatania uktadow 2
mikroprocesorowych na przyktadzie srodowiska Arduino
L 2 — Zastosowanie transmisji danych UART do komunikacji z 2

mikrokontrolerem, zmienne
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L 3 — Wykorzystanie przetwornikdw A/C do probkowania sygnatow 2
napieciowych
L 4 — PWM, serwomechanizmy, biblioteki 2
L 5 — Wyswietlacz tekstowy, LCD 2x16 2
L 6 — Sterowanie silnikami DC, petla for 2
L 7 — Czujniki odlegtosci HC-SR04, funkcje 2
L 8 — wykresy, liczby losowe, warunki 2
L 9 — podsumowanie, zaliczenie z oceng 2
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P 1 — Wprowadzenie, zakres, przydziat tematéw 1
P 2 - 6 — Prezentacja i omowienie konspektow projektéw, prace projektowe 5
P 7 - 8 — Prezentacja i omowienie finalnych wers;ji projektow, 2
P 9 — Podsumowanie, zaliczenie z oceng 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna lub interaktywna
Ukfady do prototypowania
Oprogramowanie Arduino IDE

Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych

o g r w N

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

P1. Kolokwium (wyktady)

P2. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studenta sprawozdan z ¢wiczen

laboratoryjnych

P3. Zaliczenie na ocene przygotowanego przez studenta projektu systemu

przetwarzania sygnatu
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Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 26
Przygotowanie do zajec¢ 28
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 25
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 35
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Astrém K.J., Wittenmark B.: Computer Controlled Systems, 2nd ed., Prentice Hall,

1990 i nast. wydania

2. Pasko M., Walczak J: Od teorii do cyfrowego przetwarzania sygnatéw. Wydawnictwo

Politechniki Slagskiej,

Gliwice 2003

3. Zielinski T.: Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw. Od teorii do zastosowan. WKitL
Warszawa 2005

4. Winiecki W., Nowak J., Stanik S.: Graficzne zintegrowane srodowiska programowe

do projektowania komputerowych systeméw pomiarowo-kontrolnych. MIKOM 2001
5. M. Evans, J. Noble, J. Hochenbaum, Arduino w akcji, wyd. HELION, 2014
6. S. Monk, Arduino dla poczatkujgcych. Podstawy i szkice, wyd. HELION, 2014

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt ) - _ )
: efektéw uczenia sie dla Cele - Narzedzia Sposdb
uczenia : _ Forma zajec
. kierunku Automatyka | przedmiotu dydaktyczne oceny
SIg ,
i Robotyka *
KAR1A_UO03,
EUl C1,C2 wyktad 1,2 P1
KAR1A U09
KAR1A_ W03, _
laboratorium, F1, P2,
EU2 KAR1A_WO05, C2,C3 _ 1,3,4,5
projekt P3
KAR1A_U16
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EU3

KAR1A_WO03,

KAR1A W05, laboratorium, F1, P2,
C2,C3 , 1,3,4,5

KAR1A W11, projekt P3

KAR1A U16

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
U Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace sygnatéw, elementow i
struktury systemoéw stuzacych do ich akwizycji i przetwarzania danych
5 Student nie potrafi scharakteryzowac¢ podstawowych poje¢ dotyczgcych sygnatow,
elementow i struktury systemow stuzgcych do ich akwizycji i przetwarzania.
3 Student potrafi wyjasni¢ podstawowe pojecia dotyczgce sygnatow.
A Student potrafi wyjasnic podstawowe pojecia dotyczgce sygnatébw oraz
scharakteryzowac strukture systemdw akwizycji i przetwarzania sygnatow.
Student  potrafi  wyjasnic  podstawowe  pojecia  dotyczgce  sygnatow,
4 scharakteryzowac¢ strukture systemow akwizycji i przetwarzania sygnatow oraz
wyjasnic funkcje i wtasciwosci poszczegolnych elementéw tych systemow.
e Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce sygnatéw, elementéw i
struktury systeméw stuzgcych do ich akwizycji i przetwarzania.
Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce sygnatéw, elementow i
5 struktury systemoéw stuzgcych do ich akwizycji i przetwarzania oraz potrafi¢ dokonac
oceny i poréwnania przetwarzania analogowego i cyfrowego sygnatéw.
EUD Student rozréznia i opisuje rodzaje, wtasnosci, budowe oraz zasade dziatania
podstawowych przetwornikéw A/C i C/A
. Student nie potrafi wyjasni¢ zasady dziatania, budowy ani rodzajéw przetwornikow
A/C i C/A.
3 Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe rodzaje przetwornikéw A/C.
3.5 | Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe rodzaje przetwornikow A/C oraz C/A.
p Student potrafi scharakteryzowaé podstawowe rodzaje przetwornikéw A/C i C/A
oraz opisac¢ zasade ich dziatania.
e Student potrafi scharakteryzowac¢ podstawowe rodzaje przetwornikéw A/C i C/A,
opisa¢ wtasciwosci, budowe i zasade ich dziatania.
. Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe rodzaje przetwornikéw A/C i C/A,

opisa¢ wtasciwosci, budowe i zasade ich dziatania, potrafi prawidtowo dobrac¢ rodzaj
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przetwornika w zaleznosci od wtasciwosci przetwarzanego sygnatu.

EU3

Student konstruuje, parametryzuje i uruchamia proste uktady akwizycji i

przetwarzania sygnatow

Student nie potrafi samodzielnie skonstruowa¢ Zadnego uktadu stuzgcego do

. akwizycji i przetwarzania sygnatow.
. Student konstruuje proste uktady akwizycji i przetwarzania sygnatow ze wskazanych
mu elementow.
e Student konstruuje i uruchamia proste uktady akwizycji i przetwarzania sygnatow ze
wskazanych mu elementow.
p Student konstruuje, uruchamia i parametryzuje proste uktady akwizyciji i
przetwarzania sygnatow ze wskazanych mu elementow.
Student konstruuje, uruchamia i parametryzuje proste uktady akwizycji i
4.5 | przetwarzania sygnatow oraz potrafi samodzielnie dokona¢ wyboru wiasciwych
elementdéw w zaleznosci od postawionego zadania.
Student konstruuje, uruchamia i parametryzuje proste uklady akwizycji i
. przetwarzania sygnatow oraz potrafi samodzielnie dokona¢ wyboru wiasciwych

elementow w zaleznosci od postawionego zadania. Potrafi rowniez wyszukac i

zainstalowac odpowiednie biblioteki do kart rozszerzen srodowiska Arduino

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zajeé przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Uklady sterowania urzadzen elektrotechnologicznych

Control systems for electrotechnological devices

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 18K_ANS1 USUE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 6
Koordynator | Dr hab. inz. Tomasz Szczegielniak, tomasz.szczegielniak@pcz.pl
Prowadzacy | Dr hab. inz. Tomasz Szczegielniak, tomasz.szczegielniak@pcz.pl

Dr inz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.pl
Dr inz. Aleksander Zaremba, aleksander.zaremba@pcz.pl

Dr inz. Grzegorz Utrata, grzegorz.utrata@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Poszerzenie wiedzy z zakresu sterowania urzgdzen elektrotechnologicznych

stosowanych w gospodarce (przemysle, rolnictwie).

C2. Poznanie metod i uktadéw oddziatywania na procesy cieplne realizowane w

nagrzewnicach i piecach.

C3. Nabycie wiedzy i umiejetnosci pomiaréw, diagnostyki i obstugi urzadzen

elektrotechnologicznych w celu ich racjonalnej eksploatacji, doboru parametrow

uktadow zasilania i sterowania.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z zakresow: elektrotechniki teoretycznej, metrologii, elektroniki i

automatyki.

2. Podstawowa wiedza z zakresu fizyki ciepta i gazow.
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3. Podstawowa wiedza z zakresu elektroenergetyki (uktadéw zasilania, poprawy jakoSci
4. energii elektrycznej).

Umiejetnosc korzystania ze zrédet literaturowych w bibliotece i Internecie.

Efekty uczenia sie

EU1l. Student zna wybrane podstawowe zjawiska fizyczne i towarzyszgce im przemiany
energii elektrycznej, rozumie budowe, dziatanie i zastosowanie podstawowych
urzadzen elektrotechnologicznych.

EU2. Student potrafi mierzy¢, diagnozowaé, dobieraé parametry, interpretowac wyniki

pomiarow i symulacji komputerowych.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W1 — Rodzaje przemian energii elektrycznej i klasyfikacje urzadzen 2

elektrotechnologicznych

W2 — Struktury urzadzen elektrotechnologicznych ze wzgledu na uktady 2

zasilania i oddziatywania na srodowisko

W3 — Stany pracy piecéw rezystancyjnych. Struktury uktadoéw zasilania i 2

sterowania piecow rezystancyjnych.

W4. Rodzaje wytadowan elektrycznych w gazach. Modele matematyczne 2
wytadowan elektrycznych w gazach. Makromodele komputerowe wytadowan

elektrycznych w gazach.

WS5. Budowa, dziatanie, sterowanie i zastosowanie technologiczne urzgdzen 2

spawalniczych tukowych.

W6. Budowa, dziatanie, sterowanie i zastosowanie technologiczne piecéw 2

tukowych pragdu przemiennego.

W7. Budowa, dziatanie, sterowanie i zastosowanie technologiczne piecéw i 2

nagrzewnic indukcyjnych.

W8. Budowa, dziatanie, sterowanie i zastosowanie technologiczne piecéw 2

pojemnosciowych i mikrofalowych

W9. Kolokwium zaliczeniowe z wyktadu 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
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L1 — Wprowadzenie do laboratorium, zapoznanie sie z regulaminami BHP i 2

instrukcjami do ¢wiczen

L2 — Badanie prostownika (potautomatu) spawalniczego MiniMAG z 2

uktadami sterowania pradu, elektrody, gazu.

L3 - Badanie transformatora spawalniczego z uktadem sterowania pradu. 2

L4 — Badanie modelu pieca kanatowego z uktadem sterowania temperatury. 2

L5 - Badanie nagrzewnicy indukcyjnej tozysk stalowych z uktadem 2

sterowania temperatury.

L6 - Badanie nagrzewnicy indukcyjnej pierscieni metalowych z uktadem 2

kompensacji mocy biernej

L7 - Badanie oddziatywania pola magnetycznego na wytadowanie tukowe w 2

lampie sodowe,;.

L8 — Badanie proceséw nagrzewania w piecu mikrofalowym. 2

L9 — Kolokwium zaliczeniowe. 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna lub interaktywna
Komputer, specjalistyczne oprogramowanie

Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny

o & D

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na wyktadach (dyskusja)

F2. Aktywnosc¢ na laboratorium (dyskusja)

P1. Kolokwium z wykfadow

P2. Kolokwium z laboratoriow

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie

aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym

36
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Zapoznanie sie ze wskazang literaturg

24

Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 20
Przygotowanie do kolokwium z wyktadu 30
Przygotowanie do kolokwium z laboratorium 20
Przygotowanie sprawozdan 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Hering M.: Podstawy elektrotermii, cz.l, 1992, cz.Il. 1998.WNT, Warszawa.
2. Rodacki T., Kandyba A.: Urzgdzenia elektrotermiczne. WPSI, Gliwice 2003.

3. Kruczinin A.M., Sawicki A.: Podstawy projektowania uktadéw dynamicznych z tukiem

elektrycznym. Seria Monografie, nr 96, Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej,

Czestochowa 2004.

4. Michalski L., Kuzminski K., Sadowski J.: Regulacja temperatury urzgdzen

elektrotermicznych, WNT, Warszawa 1981

5. Dobaj E.: Maszyny i urzgdzenia spawalnicze. WNT, Warszawa 2006.

Kurbiel A.: Nagrzewanie urzgdzeniami elektronicznymi. Wydawnictwa AGH, Krakow

1996.

7. Skoczowski S.: Technika regulacji temperatury. PAK, Warszawa 1995.

Zagajewski J. Elektronika przemystowa. WKit., 1990.

Sawicki A., Sosinski R.: Laboratorium elektrotechnologii. Cz. 1. WPCz., Czestochowa

1993.

10. Praca zbiorowa: Poradnik Inzyniera Elektryka, tom 1. Rozdziat Elektrotermia, WNT,

Warszawa 1996.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

- Odniesienie efektu do
e
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposdb
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
Si
5 i Robotyka *
KAR1A W05, KR1A W08,
EUl C1, C2 W 1,2 F1, P1
KAR1A W17
KAR1A W11, KR1A_ W09,
EU2 C3 Lab 3,4 F2, P2
KAR1A KO3

* —wg zatgcznika
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Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student zna wybrane podstawowe zjawiska fizyczne i towarzyszace im
EU1 | przemiany energii elektrycznej, rozumie budowe, dziatanie i zastosowanie
podstawowych urzadzen elektrotechnologicznych.
. Student nie potrafi oméwi¢ zadnego z tematéw merytorycznych prezentowanych na
zajeciach
. Student potrafi omowi¢ tylko niektére z tresci wyktadowych (budowa, zastosowanie
urzgdzen), stabo orientuje sie w tematyce.
a5 Student potrafi omoéwié niektore z tresci wykladowych (budowa, zasilanie,
zastosowania urzadzen), stabo orientuje sie w tematyce.
4 Student potrafi omowi¢ wskazany rodzaj urzadzenia elektrotechnologicznego pod
wzgledem zasilania, sterowania i technologii.
e Student potrafi szczegdétowo omowic wskazany rodzaj urzgdzenie
elektrotechnologicznego wraz z jego modelami matematycznymi.
5 Student bardzo dobrze zna tematyke wyktadowaq, potrafi oméwi¢ dowolny temat
EUD Student potrafi mierzy¢, diagnozowac, dobieraé¢ parametry, interpretowac
wyniki pomiaréw i symulacji komputerowych.
Student nie potrafi dobiera¢ aparatury pomiarowej, wykonywac¢ pomiary i
2 diagnostyke urzgdzen elektrotechnologicznych, a takze nie potrafi prawidtowo
interpretowac wynikow eksperymentéw i przeprowadza¢ symulacje.
. Student potrafi stosowac techniki pomiarowe i diagnostyczne niektérych urzgdzen
lecz nie potrafi jednoznacznie interpretowac wynikéw.
A Student potrafi stosowac techniki pomiarowe i diagnostyczne niektérych urzadzen i
prawidtowo interpretowaé wyniki.
4 Student potrafi stosowac techniki pomiarowe i diagnostyczne wskazanych urzadzen
i prawidtowo interpretowac wyniki.
A5 Student potrafi stosowac techniki pomiarowe i diagnostyczne wskazanych
urzgdzen, prawidtowo interpretowac wyniki pomiaréw i niektorych symulaciji.
= Student bardzo dobrze zna tematyke laboratorium, potrafi zrealizowac¢ dowolny

temat

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
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oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzgcy udostepnia na pierwszych zajeciach materiaty pomocnicze do wyktadow i
laboratorium.

3. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Rozproszone systemy pomiarowe

Distributed measurement systems

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 19K _ANS1 RSP
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Rok Semestr
obowigzkowy 1 niestacjonarne 3 5
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 0 4

Koordynator | Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, waldemar.minkina@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, waldemar.minkina@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz Stanistaw Chudzik, stanislaw.chudzik@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, sebastian.dudzik@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

Uzyskanie ogdlnej informacji na temat rozproszonych systeméw pomiarowo -
informacyjnych w stopniu pozwalajgcym na ich wiasciwg eksploatacje oraz
prowadzenie prac projektowych.

W dziedzinie modelowania systemow pomiarowych, poznanie mozliwosci pakietu

LabVIEW w zakresie wirtualizacji pomiaréw.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

,Podstawy metrologii elektrycznej”.

,Systemy mikroprocesorowe”.

»1echnika cyfrowa” z zakresu cyfrowego przetwarzania sygnatow.

»1echnika mikroprocesorowa”.

Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.

Umiejetnos¢ sporzgdzenia sprawozdania z przebiegu realizacji cwiczen.
Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i zasobdéw

internetowych.
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Efekty uczenia sie

EUL1l. Student okresla strukture wybranego rozproszonego systemu pomiarowego, np. do
korekcji ,sztywnej’ i ,adaptacyjnej’ charakterystyk dynamicznych przetwornikéw
pomiarowych, pomiaru temperatury, wyznaczania sktadowych LC impedancji z
wykorzystaniem metody dynamicznej, skomputeryzowanego systemu do pomiaréw

EU2. termowizyjnych, rejestratora sygnatu np. za pomocg karty pomiarowej NI USB-6008
firmy National Instruments.
Student okre$la strukture wybranego rozproszonego systemu pomiarowego, np.
analizatora widma dowolnego sygnatu, analizatora sygnatu dzwiekowego,

oscyloskopu, generatora dzwieku, mikrofonu, jako rejestratora sygnatu dzwiekowego.

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 - Wstep: konfiguracja i struktura systemu pomiarowego, doktadnos$é 1

pomiaru dynamika systemu, ochrona przed zaktoceniami.

W2 - Elementy sktadowe systemow pomiarowych: przetworniki analogowo- 1
cyfrowe i cyfrowo-analogowe, cyfrowe przyrzady pomiarowe, multimetry,

oscyloskopy, generatory cyfrowe, karty pomiarowe.

W3 - Komputery w systemie pomiarowym: architektura komputera, ptyta 1
gtéwna, magistrale i szyny rownolegte w komputerze, uniwersalna

magistrala szeregowa USB, magistrala szeregowa IEEE-1394.

W4 - Interfejsy pomiarowe: system interfejsu szeregowego RS-232C 1
(organizacja transmisji szeregowej, magistrala, system pomiarowy
modemu zerowego), RS-485, RS-422A — poréwnanie standardow,
interfejsy rownolegte (IEEE-488) — organizacja transmisji rownolegtej,
funkcje i komunikaty interfejsowe, rozproszony system pomiarowy z
interfejsem IEEE-488.

W5 - Rozproszone przewodowe systemy pomiarowe: system interfejsu CAN, 1
PROFIBUS, FieldPoint, MicroLAN (dane ogdlne, struktura, magistrala,
sygnaty, komunikaty).
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W6 - Systemy pomiarowe w sieci telekomunikacji ruchomej: bezprzewodowa
transmisja danych pomiarowych, systemy pomiarowe z transmisjg
danych przez sie¢ telefonii komorkowej GSM, telefony komérkowe,
ustugi transmisji danych cyfrowych, rozproszony system pomiarowy w

sieci GSM, transmisja danych w systemie UMTS.

W7 - Systemy pomiarowe z tgczem radiowym: radiomodemy, rozproszone
systemy pomiarowe z radiomodemami, porownanie wiasnosci
rozproszonych systeméw pomiarowych z transmisjg radiowa, interfejsy
radiowe wielkiej czestotliwosci o krotkim zasiegu Bluetooth, ZigBee

(IEEE 802.15.4), HomeRF, satelitarne systemy pozycyjne.

W8 - Systemy pomiarowe w sieci komputerowej: standardy lokalnych sieci
komputerowych LAN, sie¢ Ethernet, stos protokotow transmisji TCP/IP,
bezprzewodowa sie¢ komputerowa IEEE 802.11, system pomiarowy w
sieci LAN, systemy pomiarowe w sieci Internet.

W9 - Podsumowanie wykfadu. Test zaliczeniowy.

SUMA

Tresci programowe: laboratorium

Liczba

godzin

L1 — Wprowadzenie do srodowiska LabVIEW:

« Opis panelu, opis diagramu, linijka przyciskdw narzedziowych systemu
LabVIEW.

. Okna: ,tools, controls, functions” systemu LabVIEW.

. Panele i diagramy przyrzadow wirtualnych do: generacji wynikéw,
obserwacji zmian wielkosci w funkcji czasu.

« Obstuga wybranych przyrzadoéw i kart pomiarowych w LabVIEW.

- Wykorzystanie systemu LabVIEW do oprogramowania systeméw
pomiarowych.

Uktady akwizycji sygnatéw pomiarowych.

L2 — Zastosowanie programu LabVIEW w systemach pomiarowych.

L3 — Technologia DataSocket w komunikacji systemow pomiarowych.

L4 — Akwizycja danych pomiarowych za pomocg karty pomiarowej w
programie LabVIEW” - do rozwigzania 5 przyktadow.

L5 — Analiza statystyczna wynikdw pomiarow.
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L6 — Zastosowanie protokotu TCP/IP do komunikacji w rozproszonych 1

systemach pomiarowych

L7 — System pomiarowy do ,sztywnej” i ,adaptacyjnej”’ korekciji 1

charakterystyk dynamicznych przetwornikow pomiarowych.

L8 — System do wyznaczania sktadowych LC impedancji z wykorzystaniem 1
metody dynamicznej.

L9 — Skomputeryzowany rozproszony system do pomiaréw termowizyjnych. 1
L10 — Test zaliczeniowy 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Specjalistyczne oprogramowanie
4. Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny

5. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach.

F2. Ocena przygotowania i przedstawienia wtasnego oprogramowania dla przyktadowego
wirtualnego przyrzadu pomiarowego w wybranym graficznym srodowisku
programistycznym, np. LabVIEW.

P1. Test zaliczeniowy.

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosSci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 27
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 23
Przygotowanie do zaje¢ audytoryjnych 20
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 20
Przygotowanie prezentacji multimedialne; 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS
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Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.
2.

10.
11.

Chrusciel M.: ,LabVIEW w praktyce” Wydawnictwo BTC, Legionowo 2008, 182 str.,
ISBN 978-83-60233 32-0.

Gajda J., Szyper M.: ,Modelowanie i badania symulacyjne systemow pomiarowych”
Wydane Naktadem Wydziatu Elektrotechniki, Automatyki, Informatyki i Elektroniki AG-
H, Firma Jartek s.c., Krakéw 1998, ISBN 83-909019-5-1.

Gotebiowski J., Graczyk A., Prohun T.: ,Laboratorium komputerowych systemoéw
pomiarowych” Wyd. Politechniki £odzkiej, £6dz 2004, ISBN 83-7283-101-7.

Minkina W.: ,Pomiary termowizyjne - przyrzady i metody” Wyd. Politechniki
Czestochowskiej, Czestochowa 2004, ISBN 83-7193-237-5.

Minkina W., Chudzik S.: ,Pomiary parametrow cieplnych materiatéw
termoizolacyjnych - przyrzady i metody” Wyd. Politechniki Czestochowskie;,
Czestochowa 2004, ISBN 83-7193-216-2.

Minkina W., Grys S.: ,Korekcja charakterystyk dynamicznych czujnikow
termometrycznych - metody, uktady, algorytmy” Wyd. Politechniki Czestochowskiej,
Czestochowa 2004, ISBN 83-7193-243-X.

Nawrocki W.: ,Komputerowe systemy pomiarowe” WKit., Warszawa 2002, ISBN 83-
206-1455-4.

Nawrocki W.: ,Rozproszone systemy pomiarowe” WKit, Warszawa 2006, ISBN 83-
206-1600-X, ISBN 978-83-206-1600-2.

Stabrowski M. M.: ,,Cyfrowe przyrzady pomiarowe” Wydawnictwo Naukowe PWN,
Warszawa 2002, s. 294, ISBN 8301138076

Tumanski S.: ,Technika pomiarowa” Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa
2007, ISBN 978-83-204-3233-6.

Winiecki W.: ,Organizacja Komputerowych systemow pomiarowych” Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 1997, ISBN 83-87012-82-3.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

. Odniesienie efektu do
e
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
uczenia
_ kierunku Automatyka io | przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
sie
Robotyka*
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EU1

KAR1A_WO02,
KAR1A_WO03, C1,C3,C4 | W, Lab 1,2,3 F1, F2
KAR1A_W15, KAR1A_U05

EU2

KAR1A_ W11,
KAR1A_ W17,
KAR1A_UO06, KAR1A _UO09,
KAR1A_KO06

Cc2 W, Lab 1,2,3 F1, P1

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student zna, rozumie i potrafi oméwi¢ trendy rozwojowe w rozproszonych

systemow pomiarowych.

Student nie potrafi oméwi¢ zadnej z tresci wyktadowych, ani wskazac¢ trendéw

? rozwojowych w zakresie rozproszonych systeméw pomiarowych.

3 Student potrafi oméwi¢ wybrane tresci wyktadowe lub niektore trendy rozwojowe w
zakresie rozproszonych systeméw pomiarowych..
Student potrafi omowi¢ wiekszosc¢ tresci wyktadowych oraz wskazac i omoéwic

4 aspekty niektorych trendéw rozwojowych w zakresie rozproszonych systemaéw
pomiarowych.

. Student potrafi omoéwi¢ wskazane tresci wyktadowe, zna i potrafi oméwi¢ trendy
rozwojowe w zakresie rozproszonych systeméw pomiarowych..

EU2 Student potrafi programowaé w graficznych srodowiskach programistycznych

i tworzy¢ wirtualng aparature pomiarowa.

5 Student nie zna podstaw programowania w graficznych srodowiskach
programistycznych i tworzenia wirtualnej aparatury pomiarowe;j.

3 Student zna podstawy programowania w graficznych srodowiskach
programistycznych i tworzenia wirtualnej aparatury pomiarowej.
Student zna podstawy programowania w graficznych srodowiskach

4 programistycznych, tworzenia wirtualnej aparatury pomiarowej oraz tworzenia sieci
komputerowych.
Student zna programowania w graficznych srodowiskach programistycznych,

5 tworzenia wirtualnej aparatury pomiarowej, tworzenia sieci komputerowych oraz

wizualizacji procesow przemystowych.
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[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie https://el.pcz.pl/pl/.
2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas

pierwszych zajec.
3. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.
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Nazwa przedmiotu

Praktyka
Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 20K_ANS1 P
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 2 4
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 4 tygodnie / 120 h 4

Koordynator | Prodziekan ds. Studenckich

Prowadzacy | Prodziekan ds. Studenckich

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Pogtebianie i poszerzanie wiadomosci teoretycznych uzyskanych na zajeciach
dydaktycznych o umiejetnosci praktyczne.

C2. Doskonalenie umiejetnosci w zakresie wykonywanych czynnosci na poszczegoélnych
stanowiskach pracy.

C3. Poznanie rynku pracy i nawigzywanie kontaktéw zawodowych, utatwiajgcych podjecie

pracy zawodowej.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z zakresu bezpieczenstwa uzytkowania urzgdzen automatyki i robotyki.

2. Umiejetnosc¢ korzystania z katalogow i dokumentacji techniczne.

Efekty uczenia sie

EUl. Student posiada wiedze i umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi urzgdzen
automatyki i robotyki.

EU2. Student potrafi korzysta¢ i stosowaé w praktyce przemystowej wiedze uzyskang z

katalogéw i dokumentacji techniczne;j.
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Tresci programowe: Liczba
godzin
Forma zaje¢ — PRAKTYKA W ZAKLADZIE PRZEMYSLOWYM 120
Ramowy program praktyki kierunkowej dla kierunku AiR
SUMA 120

Narzedzia dydaktyczne
1. Rzutnik multimedialny
2. Oprogramowanie, komputery
3. Stanowiska przemystowe

4. Normy, katalogi i dokumentacja techniczna

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Ocena samodzielnego przygotowania do zaje¢ praktycznych

P1. Ocena realizacji zaje¢ praktycznych

P2. Ocena wykonania zapisow w dzienniku praktyk

Obciazenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 120
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10
Przygotowanie do zaje¢ praktycznych 10
Przygotowanie dziennika praktyk 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
1. Literatura dotyczgca kierunku Automatyka i Robotyka

2. Normy, katalogi i dokumentacja techniczna

Macierz realizacji efektow uczenia sie
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e Odniesienie efektu do
e
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
si
¢ i Robotyka *
KAR1A W06 o
zajecia
EU1 KAR1A W15 C1,C2,C3 1,234 F1, P1, P2
praktyczne
KAR1A W18
KAR1A _UO1 o
zajecia
EU2 KAR1A _UO3 C1,C2,C3 1,234 F1, P1, P2
praktyczne
KAR1A UO06

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student posiada wiedze i umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi urzadzen
automatyki i robotyki.
) Student nie posiada wiedzy i umiejetnosci praktycznych w zakresie obstugi urzgdzen
automatyki i robotyki.
Student posiada umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi urzgdzen automatyki i
> robotyki.
A Student posiada wiedze i umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi urzgdzen
automatyki i robotyki.
Student posiada wiedze i umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi urzgdzen
4 automatyki i robotyki. Umie zastosowaé posiadang wiedze na poziomie
szczegotowym.
Student posiada wiedze i umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi urzgdzen
4.5 | automatyki i robotyki. Umie zastosowa¢ posiadang wiedze na poziomie
szczegotowym. Student potrafi dla zadanego stanowiska okreslic warunki obstugi.
Student posiada wiedze i umiejetnosci praktyczne w zakresie obstugi automatyki i
. robotyki. Umie zastosowac¢ posiadang wiedze na poziomie szczegdtowym. Student
potrafi dla zadanego stanowiska okresli¢ warunki obstugi i porowna¢ z zalecanymi w
literaturze.
B Student potrafi korzystac i stosowaé w praktyce przemystowej wiedze
uzyskang z katalogow i dokumentacji technicznej
2 Student nie umie korzystac z katalogéw i dokumentacji technicznej i stosowac¢ w
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praktyce uzyskanej wiedzy.

3 Student umie korzystac z katalogow.
3.5 | Student umie korzysta¢ z katalogdéw i dokumentacji technicznej.
4 Student umie korzystac z katalogow i dokumentacji technicznej i stosowac¢ w
praktyce uzyskang wiedze.
s Student umie korzystac z katalogéow i dokumentacji technicznej i stosowa¢ w
praktyce uzyskang wiedze oraz umie poréwnywac¢ zagadnienia wybrane.
Student umie korzystac z katalogow i dokumentacji technicznej i stosowac¢ w
5 praktyce uzyskang wiedze oraz umie porownywac zagadnienia wybrane i stosowac

optymalne rozwigzywania.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Seminarium dyplomowe

Diploma Seminar

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 21K _ANS1 _SD
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 4 8
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 0 0 18 0 3
Koordynator | Prodziekan ds. Studenckich
Prowadzacy

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Poznanie metodologii korzystania ze zrodet literaturowych.

C2. Doskonalenie umiejetnosci prezentacji materiatu zgromadzonego do pracy

dyplomowej.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z zakresu przedmiotéw realizowanych w dotychczasowym toku studiéw.

2. Umiejetnosc¢ korzystania z zasobdw literaturowych.

Efekty uczenia sie

EUL.

dyplomowe;.

EU2.

realizacji pracy dyplomowej.

Student posiada umiejetnos¢ doboru materiatu literaturowego do realizacji pracy

Student potrafi przygotowaé udokumentowane opracowanie probleméw z zakresu

Tresci programowe: seminarium

Liczba

godzin
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S1 — Zapoznanie z ramowym regulaminem dyplomowania studentow. 1

S2 — Omowienie zasad pisania pracy oraz dokumentowania wynikow 1
badan.

S3 — Omowienie zasad korzystania z literatury oraz prac oséb trzecich. 1
Plagiaty.

S4 — Podstawowe reguty zwigzane z metodologig pisania prac 1
dyplomowych.

S5 — Omowienie zasad formutowania problemu, jego przedstawiania oraz 1

prezentacji rezultatéw pracy dyplomowe;j.

S6— Praktyczne porady w procesie przygotowywania pracy dyplomowej: jak 1
zaczgc, motywacja, poszukiwanie materiatow, archiwizacja, unikanie

podstawowych btedow.

S7 — Objasnienie metod referowania uzyskanych wynikéw. Opracowanie 1

wizualne pracy dyplomowej.

S8- S17 — Prezentacja tematéw prac dyplomowych wybranych przez 10

studentow.

S18 — Przygotowanie do obrony pracy. 1
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Dyskusja

3. Literatura

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Ocena samodzielnego przygotowania do zaje¢ seminaryjnych

P1. Ocena realizacji zaje¢ seminaryjnych

P2. Ocena wykonania prezentacji

Obcigzenie praca studenta

- Srednia liczba godzin
Forma aktywnos$ci _ _
na zrealizowanie
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aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 22
Przygotowanie do seminarium 10
Przygotowanie prezentacji 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Koztowski R.: Praktyczny sposéb pisania prac dyplomowych z wykorzystaniem
programu komputerowego i Internetu., Warszawa 2009, Oficyna Wolters Kluwer
Polska.

2. Kuziak M., Rzepczynski S.: Jak pisa¢?, Warszawa 2008, Wydawnictwo Szkolne
PWN.

3. Kuc B.R., Paszkowski J.: Metody i techniki pisania prac dyplomowych (na studiach
licencjackich, magisterskich, podyplomowych), Biatystok 2008, WSZiF.

4. Gonciarski W.: Przygotowanie pracy dyplomowej: poradnik dla studentow,
Warszawa 2004, WSE.

5. Przyktady prac dyplomowych, Portal Wiedzy - ePrace, Serwis elektroniczny 2009,

http://www.eprace.edu.pl/.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Efekt Odniesienie efektu do efektow _ .
_ - _ Cele Forma Narzedzia | Sposob
uczenia | uczenia sie dla kierunku Automatyka _ -
. : przedmiotu zajec dydaktyczne | oceny
sie i Robotyka *
EU1 KAR1A_UO1, KAR1A_UO03 C1,C2 seminarium 1,2,3 F1,P1,P2

EU2 | KAR1A_UO1,KAR1A U04,KAR1IA U7 C1,C2 seminarium, 1,2,3 F1,P1,P2

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

U Posiada umiejetnosé doboru materiatu literaturowego do realizacji pracy
dyplomowej.

Student nie umie korzystac ze zrédet literaturowych do realizacji pracy dyplomowe;j.

Student umie korzystac z zasobdw internetowych.

3.5 | Student umie korzystac ze zrédet literaturowych i zasobdw internetowych.
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Student umie wyszukiwa¢ i korzystaé ze Zrodet literaturowych i zasobdéw

4 internetowych.
s Student umie poréwnywac zagadnienia wybrane ze zrddet literaturowych i zasobéw
internetowych.
5 Student umie porownywac zagadnienia wybrane ze zrédet literaturowych i zasobow
internetowych i stosowa¢ optymalne rozwigzywania.
o Potrafi przygotowa¢ udokumentowane opracowanie problemoéw z zakresu
realizacji pracy dyplomowe;.
Student nie umie przygotowac¢ opracowania.
Student umie przygotowac opracowanie w zakresie uproszczonym.
3.5 | Student umie przygotowaé opracowanie w zakresie zaawansowanym.
4 Student umie przygotowac opracowanie w zakresie zaawansowanym i je
przedstawic.
e Student umie przygotowa¢ opracowanie w zakresie zaawansowanym i je
przedstawi¢. Umie wykona¢ ocene uzyskanych wynikow.
. Student umie przygotowaC opracowanie w zakresie zaawansowanym i je

przedstawi¢. Umie oceni¢ uzyskane wyniki i porownac je ze zrodtami literaturowymi.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Praca dyplomowa inzynierska

Engineer diploma thesis

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 22K _ANS1_PDI
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 1 niestacjonarne polski 4 8

Rodzaj zajeé

Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj.

Liczba godzin w semestrze 0 0

Liczba punktow
ECTS

15

Koordynator | Prodziekan ds. Studenckich. Promotor

Prowadzacy | brak zaje¢ kontaktowych — konsultacje z promotorem

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Wykonanie pracy dyplomowej

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z zakresu przedmiotéw realizowanych w dotychczasowym toku studiow.

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student ma umiejetno$¢ wykonania pracy dyplomowej

Tresci programowe:

Liczba

godzin

Procedura realizacji procesu dyplomowania na Wydziale Elektrycznym PCz

(zatgcznik do Programu ksztatcenia na kierunku AiR PCz)

SUMA

Narzedzia dydaktyczne

1. Komputer z oprogramowaniem
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2. Stanowiska laboratoryjne i badawcze
3. Normy, katalogi i dokumentacja techniczna
4. Literatura

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Ocena samodzielnego przygotowania do realizacji czesci praktycznej pracy

P1. Ocena realizacji czesci praktycznej pracy

P2. Ocena wykonania prezentacji pracy

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 0
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 125
Realizacja czesci praktycznej pracy 125
Przygotowanie pracy 125

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu

375/15 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
1. Literatura dotyczgca kierunku Automatyka i Robotyka

2. Normy, katalogi i dokumentacja techniczna

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt. efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposéb
uczlenla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
KAR1A _UO1,
EU1 KAR1A _UO03, C1l 1,2 F1,P1,P2
KAR1A U04

* —wg zatgcznika
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Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1l | Posiada umiejetnos¢ wykonania pracy dyplomowej

2 Student nie umie wykonac pracy dyplomowe;.

3

3.5

4 Ocena wystawiona przez promotora na podstawie indywidualnych cech pracy

45 | dyplomowe,.

5

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia niestacjonarne

Przedmioty zakresowe

Zakres: Automatyzacja procesow
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Nazwa przedmiotu
Cyfrowe przetwarzanie sygnatow

Digital Signal Processing

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 1S ANS1 CPS
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze  9E 0 18 0 9 4

Koordynator | Dr inz. Janusz Baran (baranj@el.pcz.czest.pl)

Prowadzacy | Dr inz. Janusz Baran (baranj@el.pcz.czest.pl)
Dr inz. Aleksander Zaremba (zaremba@el.pcz.czest.pl)

Dr hab. inz. Stawomir Grys, prof. PCz. (grys@el.pcz.czest.pl)

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Zdobycie przez studentéw wiedzy i umiejetnosci w zakresie typowych metod i
zastosowan cyfrowego przetwarzania sygnatow (DSP)

C2. Nabycie przez studentow umiejetnosci postugiwania sie metodami komputerowego
wspomagania analizy i projektowania algorytméw DSP

C3. Zapoznanie studentéw z podstawowymi zagadnieniami sprzetowego

implementowania algorytméw DSP i ich dziatania w czasie rzeczywistym

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenc;ji

1. Wiedza i umiejetnosci w zakresie algebry liniowej, liczb zespolonych, rachunku
operatorowego i réwnan rézniczkowych
Wiedza z zakresu obwoddw i sygnatdw oraz przetwarzania sygnatow
Wiedza i umiejetnosci z zakresu metod numerycznych, techniki obliczeniowej i

symulacyjnej
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Efekty uczenia sie

EU1l. Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie typowych metod i zastosowan DSP
(analiza widmowa, korelacyjna, filtracja cyfrowa) oraz potrafi je zastosowac¢ w
obliczeniach i zinterpretowac wyniki.

EU2. Student potrafi postugiwac sie narzedziami komputerowego wspomagania analizy i
projektowania algorytmow DSP

EU3. Student zna podstawowe zagadnienia praktycznej implementacji algorytméw DSP

oraz umie wykorzysta¢ narzedzia programowania procesorow sygnatowych

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Zarys historyczny rozwoju teorii, sprzetu i obszaréow zastosowan DSP. 1

Zagadnienia probkowania sygnatow analogowych

W2 — Przeksztatcenie Fouriera w czasie dyskretnym. Dyskretne 1
przeksztatcenie Fouriera DFT i interpretacja jego wynikéw. Szybkie

przeksztatcenie Fouriera FFT.

W3 — Rownania réznicowe i uktady dynamiczne czasu dyskretnego. Liniowe 1
uktady stacjonarne — transmitancje, charakterystyki impulsowe i
czestotliwosciowe. Filtry o skonczonej i nieskohczonej odpowiedzi
impulsowej (SOl i NOI).

W4-6 — Specyfikacje projektowe filtrow w dziedzinie czestotliwosci. 3
Wiasciwosci i projektowanie filtrow NOI. Wiasciwosci i projektowanie filtréw
SOl.

W7 — Przetwarzanie wieloczestotliwo$ciowe sygnatow. Interpolacja cyfrowa. 1

Decymacja cyfrowa. Potgczenie interpolacji i decymacji.

W8 — Przetwarzanie sygnatu losowego przez uktad liniowy. Analiza 1

widmowa i korelacyjna. Detekcja sygnatu przez filtracje dopasowang do

sygnatu.
W9 — Procesory sygnatowe, ich architektura i programowanie. 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — DFT i analiza widmowa sygnatow czasu dyskretnego 2

262




L2 — Liniowe uktady stacjonarne — symulacja, charakterystyki impulsowe i 2
czestotliwosciowe.
L3 — Projektowanie filtrow cyfrowych SOI i NOI 2
L4 — Analiza korelacyjna i widmowa dyskretnych sygnatéw losowych 2
L5 — Przetwarzanie sygnatow losowych przez liniowe ukfady dyskretne 2
L6-7 — Filtracja optymalna i adaptacyjna 4
L8-9 — Implementacja algorytmow przetwarzania sygnatéw dzwiekowych na 4
karcie DSK6713
SUMA 18
Tresci programowe: Projekt Liczba
godzin
P1 — Prezentacja i omowienie tematdéw projektow. Podziat na grupy i 1
rozdzielenie tematow
P2-7 — Prezentacje wynikdéw czgstkowych i konsultacje postepu prac 6
projektowych
P8-9 — Koncowe prezentacje projektow i opracowan. Zaliczanie projektu 2
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna lub interaktywna
Oprogramowanie MATLAB-SIMULINK i Code Composer Studio

o & WD

Stanowiska dydaktyczne z kartami TI DSK6713 z procesorem sygnatowym

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / projekt - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach
F2. Ocena realizacji ¢wiczen laboratoryjnych i sprawozdan
P1. Ocena realizacji projektu

P2. Egzamin pisemny

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin
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na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10
Przygotowanie do zajec 15
Przygotowanie do egzaminu 15
Przygotowanie sprawozdan z laboratorium i projektu 24
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.
2.

Zielinski T.: Cyfrowe przetwarzanie sygnatow. Od teorii do zastosowan, WKit, 2005.
Smith S.: Cyfrowe przetwarzanie sygnatow. Praktyczny poradnik dla inzynierow i
naukowcow, BTC, 2007.

Lyons R.: Wprowadzenie do cyfrowego przetwarzania sygnatow, wyd.2, WKit., 2010.
Manloakis D., Ingle V.. Applied Digital Signal Processing. Theory and Practice,
Cambridge, 2011

Ingle V., Proakis J.: Essentials of Digital Signal Processing Using Matlab, 3rd ed,
Cengage, 2012

Cyfrowe przetwarzanie sygnatow w telekomunikacji pod red. T.Zielinskiego, PWN,
2014

Wojciechowski J.: Sygnaty i systemy, WKL, 2008.

Chassaing J.: Digital Signal Processing and Applications with C6713 & C6416 DSK,
John Wiley, 2005.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

- Odniesienie efektu do
e
_ efektéw uczenia sie dla Cele .| Narzedzia Sposob
uczenia _ _ _ Forma zajec
. kierunku Automatyka i przedmiotu dydaktyczne oceny
Si
¢ Robotyka*
KAR1A_WO09,
wyktad F1, F2,
EUl KAR1A UO01, KAR1A UO06, C1 1,234
laboratorium P2
KAR1A_KO01
KAR1A_W04, KAR1A_WO09, _
laboratorium
EU2 KAR1A UO09, Cc2 _ 3,4 F2, P1
projekt
KAR1A KO3
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EU3

KAR1A_ W09, KAR1A W10,
wyktad
KAR1A _UO06, KAR1A UOQ9, _ F1, F2,
C3 laboratorium 134
KAR1A U16, _ P1, P2
projekt
KAR1A K04

* —wg zatgcznika

ll. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie typowych metod i zastosowan
EU1 | DSP (analiza widmowa, korelacyjna, filtracja cyfrowa) oraz potrafi je
zastosowacé w obliczeniach i zinterpretowaé wyniki
. Student nie rozumie podstawowych metod DSP i nie potrafi wykorzysta¢ teorii do
obliczen
Student ma podstawowg wiedze na temat metod i zastosowan DSP i potrafi
3 rozwigzac¢ elementarne problemy obliczeniowe, z trudnoscig interpretuje wyniki
obliczen/symulacji
a5 Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce
na ocene 4
Student ma w niektérych zagadnieniach wiedze bardziej szczegotowg
4 umozliwiajgcg rozwigzywanie problemow o wiekszym stopniu trudnosci, potrafi
interpretowac uzyskane wyniki obliczen/symulacji
" Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce
na ocene 5
Student ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie ujetych
5 w tresci przedmiotu, umie zastosowac te metody w obliczeniach i wszechstronnie
zinterpretowac¢ wyniki obliczen/symulac;ji
- Student potrafi postugiwaé sie narzedziami komputerowego wspomagania
analizy i projektowania algorytméw DSP
. Student nie potrafi wykorzystywac¢ narzedzi komputerowych do rozwigzywania
probleméw DSP
Student potrafi wykorzystaé narzedzia komputerowego wspomagania do
3 rozwigzywania probleméw DSP w zakresie odtworczym, nie potrafi wyjs¢ poza
instrukcje lub przyktady, ma trudnosci z interpretacjg wynikow.
. Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce

na ocene 4
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Student potrafi wykorzysta¢ narzedzia komputerowego wspomagania do

rozwigzywania problemow DSP w sposéb twérczy, ale w ograniczonym zakresie

4.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce

na ocene 5

Student potrafi wykorzysta¢ narzedzia komputerowego wspomagania do obliczen i
symulacji oraz przektadaé proces implementacji algorytmu DSP na odpowiednie

techniki obliczeniowe w catym wymaganym zakresie

EU3

Student zna podstawowe zagadnienia praktycznej implementacji algorytmoéw
DSP oraz umie wykorzysta¢ narzedzia programowania procesoréow

sygnatowych

Student nie ma wiedzy na temat problemdw zwigzanych z praktyczng
implementacjg DSP i nie potrafi przeprowadzi¢ procesu implementacji algorytmu na

procesorze DSP

Student ma podstawowg wiedze na temat probleméw praktycznych implementacji,
ale nie potrafi jej zastosowac w procesie implementacji algorytmu na procesorze
DSP

3.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce

na ocene 4

Student ma wiedze i rozumie problemy praktycznych implementacji DSP i umie
wykorzystywa¢ komputerowe narzedzie wspomagania programowania procesora

DSP w zakresie odtworczym

4.5

Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce

na ocene 5

Student ma szczegdtowg wiedze i rozumie problemy praktycznych implementac;ji
DSP i umie w sposob tworczy wykorzystywaé komputerowe narzedzie

wspomagania programowania procesora DSP

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zajeé przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Robotyzacja procesow przemystowych

Robotisation of Industrial Processes

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 2S ANS1 RPP
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9E 0 18 0 9 4

Koordynator | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

Cs.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy, wiasciwosci, zastosowan,
modelowania robotdéw i tworzenia systemow zrobotyzowanych oraz sterowania i
programowania robotow przemystowych.

Zdobycie przez studentdéw umiejetnosci programowania robotéw przemystowych oraz
budowania komputerowych modeli robotéw.

Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie sterowania robotami
przemystowymi oraz wnioskowania o ich zachowaniu na podstawie symulacji

komputerowe;.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

2
3.
4

Wiedza z automatyki w zakresie podstaw teorii sterowania.

Wiedza z elektrotechniki z zakresu teorii obowoddw.

Wiedza z zakresu elektroniki, techniki mikroprocesorowej i symulacji komputerowe;.
Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i
internetowych.
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5. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student zna budowe systemow zrobotyzowanych, wiasciwosci podzespotéow robotow

oraz zasady sterowania i programowania robotow przemystowych

EU2. Student potrafi tworzy¢ i uruchomi¢ proste oraz ztozone programy sterujgce robotem

EU3. Student interpretuje wyniki symulacji i na ich podstawie dokonuje analizy wtasciwosci

uktadu zrobotyzowanego

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin

W 1 — Robotyka — historia i kierunki rozwoju, podstawowe definicje. Aspekty 1

techniczne, ekonomiczne i spoteczne robotyzaciji.

W 2 — Roboty przemystowe: klasyfikacja, kierunki rozwoju. Rodzaje operacji 1

w procesach produkcyjnych.

W 3 — Budowa robotéw przemystowych: podstawowe ukfady i podzespoty. 1

Przykfady konstrukcji robotéw przemystowych.

W 4 — Kinematyka manipulatoréw robotow i analiza mechanizmow 1

napedowych. Sterowanie robotéw przemystowych. Uktady sterowania i

zasilania robotow.

W 5 — Programowanie i uczenie robotow przemystowych. Modelowanie 1

pracy robotow przemystowych.

W 6 — Chwytaki i gtowice technologiczne robotéw przemystowych. Napedy i 1

ukfady sensoryczne chwytakow. Systemy wizyjne.

W 7 — Narzedzia robotow przemystowych i uktady wymiany narzedzi. Roboty 1

przemystowe w elastycznych systemach produkciji. Przyktady

zrobotyzowanych stanowisk i linii produkcyjnych.

W 8 — Bezpieczenstwo na zrobotyzowanych stanowiskach pracy, 1

wymagania, srodki techniczne bezpieczenhstwa, zabezpieczenie operatora,

monitoring. Perspektywy rozwoju robotyki.

W 9 — Zaliczanie wykfaddw. 1

SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin
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L 1 — Wprowadzenie do zaje¢ oraz zapoznanie z zasadami BHP 2

obowigzujgcymi w laboratorium. Oprogramowanie narzedziowe KUKA Sim

Layout — zakres zastosowan.

L 2 — Przemieszczanie i uktadanie ptyt prostopadtosciennych. 2

L 3 — Praca synchroniczna robotow przemieszczajgcych obiekty. 2

L 4 — Uktadanie elementow dostarczanych przenosnikiem rolkowym 2

prostym.

L 5 — Przemieszczanie elementow przenosnikiem rolkowym ztozonym - 2

czesc 1.

L 6 — Zrobotyzowane stanowisko z robotem SCARA - czes¢ 1. 2

L 7 — Stanowisko zrobotyzowane do depaletyzacji — model. 2

L 8 - Zrobotyzowane stanowisko obrabiarki - czes¢ 1. 2

L 9 — Zaliczanie sprawozdan z laboratoridw: L2, L3, L4, L5, L6, L8. 2
SUMA 18

Tresci programowe: projekt Liczba

godzin

P 1 — Wprowadzenie do zajec projektowych. 1

P 2 — Przedstawienie wytycznych ogolnych w zakresie realizacji projektow 1

raz wybor tematow.

P 3 — Obliczenia w zakresie przestrzeni roboczej oraz wyznaczenie potozen 1

obiektow.

P 4 — Przygotowanie opisu funkcji stosowanych w danym projekcie. 1

P 5 — Realizacja wybranych sekwencji przemieszczania obiektow / pracy 2

robota / pracy robotéw / pracy tasmociggéw / pracy innych obiektow.

P 6 — Analiza i weryfikacja projektu w zakresie poprawnosci sekwenciji pracy 1

przy uwzglednieniu zatozen poczgtkowych.

P 7 — Przygotowanie plikow prezentujgcych dziatanie robota / robotow / 1

tasmociggow / innych obiektow przy sekwencji pracy zgodnej z danym

tematem projektu

P 8 — Zaliczanie projektow 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad
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Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad

Praca indywidualna przy stanowisku komputerowym - laboratorium, projekt
Oprogramowanie PC-ROSET, KUKA SIM LAYOUT, MATLAB/SIMULINK -

laboratorium, projekt

5. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania ¢wiczen laboratoryjnych

/ projektow

P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — kolokwium / egzamin

/ odpowiedz ustna

P2. Ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania

wnioskow z ¢wiczen laboratoryjnych / z projektow — odpowiedz ustna

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 14
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 15
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu / odpowiedzi 15
ustnej
Przygotowanie sprawozdan / prezentac;ji / projektow 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

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

2010.

2. Craig J.J.: Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie, WNT, Warszawa

1995.

3. Gotda G., Kost G., Swider J., Zdanowicz R.: Programowanie robotéw ON — LINE.

Wyd. Politechniki Slgskiej 2011.
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4. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wréblewski W.: Modelowanie i sterowanie robotow.

PWN, Warszawa 2003.

5. Praca zbiorowa: Podstawy Robotyki — Teoria i elementy manipulatoréw i robotow.

WNT, Warszawa 1999.

6. Zdanowicz R.: Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych. Wyd. Politechniki

Slgskiej 2011.

7. Honczarenko J.: Elastyczna automatyzacja wytwarzania. Obrabiarki i systemy

obrébkowe. WNT 2000.

8. Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady.

PWN, Warszawa 2001.

9. Spong M.\W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotow. WNT, Warszawa 1997.

10. Szlagowski J.: Automatyzacja pracy maszyn roboczych. Metodyka i zastosowania.

WKit. 2011.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

S, Odniesienie efektu do
e
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
si
5 I Robotyka *
KAR1A W03,
KAR1A_WO086,
EUl Ci W 1,2 P1
KAR1A W14,
KAR1A W15
KAR1A UO01, KAR1A_UO03,
KAR1A UO09, KAR1A U10, Lab.,
EU2 C2,C3 _ 3,4 F1, F2, P2
KAR1A U12, KAR1A U24, Proj.
KAR1A U28, KAR1A_ K03
KAR1A UO01, KAR1A_UO03,
KAR1A UO09, KAR1A U10, Lab.,
EU3 C2,C3 _ 3,4 F1, F2, P2
KAR1A U112, KAR1A U24, Proj.
KAR1A U28, KAR1A_ K03
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
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Student zna budowe systemow zrobotyzowanych, wtasciwosci podzespotow

=Ut robotow oraz zasady sterowania i programowania robotéw przemystowych
. Student nie zna budowy systemow zrobotyzowanych, ani wtasciwosci podzespotéw
oraz zasad sterowania i programowania robotéw przemystowych
Student orientuje sie w budowie systemdw zrobotyzowanych, ma podstawowg
3 wiedze odnosnie wtasciwosci ich elementéw sktadowych, ale stabo zna zasady
sterowania i programowania robotéw
Student ma podstawowg wiedze w zakresie budowy systemow zrobotyzowanych i
3.5 | wtasciwosci ich elementéw sktadowych oraz potrafi okresli¢c podstawowe zasady
sterowania i programowania robotéw przemystowych
Student ma ugruntowang wiedze w zakresie budowy systeméw zrobotyzowanych,
4 zna wtasciwosci podzespotdéw robotdéw oraz zasady sterowania i programowania
robotow przemystowych
Student ma usystematyzowang wiedze w zakresie budowy systemow
4.5 | zrobotyzowanych, dobrze zna wtasciwosci podzespotdéw robotow oraz zasady
sterowania i programowania robotéw
Student ma obszerng i usystematyzowang wiedze w zakresie budowy systeméw
5 zrobotyzowanych, bardzo dobrze zna wtasciwosci podzespotéw robotéw oraz zna i
rozumie zasady sterowania i programowania robotow przemystowych
- Student potrafi tworzy¢ i uruchomié proste oraz ztozone programy sterujace
robotem
2 Student nie potrafi programowac i uruchomic¢ programow sterujgcych robotem.
3 Student potrafi tworzy¢ i uruchamia¢ proste programy sterujgce robotem
a5 Student potrafi tworzy¢ i uruchamiaé proste programy sterujgce robotem oraz proste
zrobotyzowane systemy
4 Student potrafi tworzy¢ i uruchamia¢ ztozone programy sterujgce robotem oraz
proste zrobotyzowane systemy
n Student potrafi tworzy¢ i uruchamia¢ ztozone programy sterujgce robotem oraz
ztozone zrobotyzowane systemy
. Student potrafi tworzy¢ i uruchamia¢ z zastosowaniem réznych metod ztozone
programy sterujgce robotem oraz ztozone zrobotyzowane systemy
g Student interpretuje wyniki symulacji i naich podstawie dokonuje analizy
wilasciwosci ukladu zrobotyzowanego
. Student nie potrafi na podstawie symulacji zinterpretowac¢ wynikow i dokonac¢ analizy

wtasciwosci uktadu zrobotyzowanego
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Student potrafi przedstawi¢ sposoby analizy wtasciwosci uktadu zrobotyzowanego,

> ale ma problemy z prawidtowg interpretacjg niektérych wynikdw symulaciji
" Student na podstawie symulacji poprawnie interpretuje wyniki, ale ma problemy z
analizg wtasciwosci uktadu zrobotyzowanego
4 Student na podstawie symulacji poprawnie interpretuje wyniki i definiuje wtasciwosci
uktadu zrobotyzowanego
s Student na podstawie symulacji poprawnie interpretuje wyniki i analizuje wtasciwosci
uktadu zrobotyzowanego
Student na podstawie symulacji umie dokonac analizy wtasciwosci uktadu
5 zrobotyzowanego oraz zinterpretowac je i przewidzie¢ zmiany wyniku symulacji przy

zZmianie parametrow symulaciji

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Pomiary przemystowe

Industrial measurements

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 3S_ANS1 PP
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiéw Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6

Rodzaj zaje¢

Liczba godzin w semestrze

Wyk. Cw.

9 0 18

Lab. Sem. Pro;.

0

Liczba punktow
ECTS

Koordynator | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Piotr Szelgg, szelag@el.pcz.czest.pl,

Mgr inz. Monika Wezgowiec, m.wezgowiec@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu badan i pomiarow eksploatacyjnych

urzgdzen oraz instalacji elektroenergetycznych.

C2. Zapoznanie studentdow z wymaganiami przepiséw i norm, metodami przeprowadzania

badan i pomiaréw w zakresie urzgdzen oraz instalacji elektroenergetycznych.

C3. Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci przeprowadzania badan i

pomiaréw oraz sporzgdzania protokotéw w zakresie sprawdzania urzgdzen i instalacji

elektroenergetycznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z elektrotechniki i metrologii.

2. Umiejetnos¢ sporzgdzania sprawozdan z przebiegu realizacji ¢wiczen

laboratoryjnych.

3. Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych.
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Efekty uczenia sie

EULl. Student potrafi scharakteryzowaé¢ podstawowe pojecia oraz proby dotyczgce badan
odbiorczych i okresowych urzgdzen i instalacji elektroenergetycznych, potrafi okresli¢
wymagania dotyczgce ochrony przeciwporazeniowej w instalacjach
elektroenergetycznych

EU2. Student potrafi zinterpretowac¢ uzyskane wyniki badan i porownac z odpowiednimi

kryteriami zawartymi w przepisach i normach.

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1,2,3 — Klasyfikacja urzgdzen elektroenergetycznych. Dyrektywy i normy 1

przedmiotowe. Narazenia klimatyczne i srodowiskowe. Narazenia

napieciowe urzgdzen elektroenergetycznych.

W 4 — Oprawy oswietleniowe. Parametry, wtasciwosci, metodyka 1

wyznaczania parametréw elektrycznych fotometrycznych.

W 5 — Cieplne oddziatywania pradéw roboczych i zwarciowych Zrédta ciepta 1
w urzgdzeniach elektrycznych. Wptyw temperatury na wtasciwosci

materiatow. Przewodzenie i oddawanie ciepta do otoczenia

W 6,7 — Nagrzewanie sie przewodow i przewodnikow pod wptywem pragdow 1
roboczych. Zwarcia w ukfadach elektroenergetycznych. Zwarciowa
cieplna obcigzalnos¢ przewoddw i urzgdzen elektrycznych. 1zolacja i
uziemienie UE, przyrzady pomiarowe, metodyka wyznaczania tych

parametrow.

W 8 — Zestyki elektryczne. Rezystancja zestykowa. Nagrzewanie sie 1
zestykow. Obcigzalnosc¢ zwarciowa zestykow. Odskoki sprezyste

stykow. Materiaty stykowe.

W 9,10 — Kompensacja mocy biernej indukcyjnosciowej i pojemnosciowe;j. 1
Kondensatory i dfawiki elektroenergetyczne. tgczniki

elektroenergetyczne niskiego napiecia.

W 11,12,13 — Przewody i kable elektroenergetyczne. Przektadniki prgdowe i 1
napieciowe. Zasada dziatania i podstawowe zaleznosci. Parametry

znamionowe i niektore charakterystyczne konstrukcje przektadnikow.

W 14 — Zasilanie odbiorcéw komunalnych i przemystowych. 1
W 15 — Kolokwium zaliczeniowe. 1
SUMA 9
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Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
Wprowadzenie, zasady wykonywania pomiarow, bezpieczenstwo pomiaréw 2
L1,2 — Badanie nagrzewania toréw prgdowych i wyznaczania wspoétczynnika 2
wymiany ciepta z powierzchni bocznej. Badanie linii kablowych.
L3 — Sprawdzanie rezystancji izolacji i uziemienia oraz pradu uptywu 2
urzgdzen elektrycznych.
L4 — Badanie rezystancji zestykowe,. 2
L5,6 — Badanie kondensatorow elektroenergetycznych. Kompensacja mocy 2
bierne;.
L7,8 — Badanie wytgcznika réznicowo-prgdowego. Identyfikacja 2
bezpiecznikdéw/wytacznikow w rozdzielnicach NN.
L9,10 — Wyznaczanie parametrow elektrycznych opraw oswietleniowych z 2
lampami wytadowczymi i LED. Badanie elektroenergetycznego
przekfadnika prgdowego i napieciowego.
Odrabianie ¢wiczen 2
Kolokwium zaliczeniowe 2
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P1 — Pomiar rezystancji uziomu, rezystywnos$ci gruntu. 1
P2 — Pomiar rezystanciji izolacji, impedancji petli zwarcia. 1
P3,4 — Badanie skutecznosci ochrony przy uszkodzeniu poprzez 1
samoczynne wytgczenie zasilania w uktadzie TN lub TT.
P5,6 — Badanie bezpieczenstwa urzgdzen powszechnego uzytku. Pomiar 1
rezystancji uziomu, rezystywnosci gruntu (instalacja wybranego obiektu).
P7 — Badanie ciggtosci przewodow ochronnych i potgczen wyrownawczych, 1
pomiar rezystancji przewodoéw ochronnych.
P8,9 — Pomiar rezystancji izolacji (instalacja wybranego obiektu). Pomiar 1
impedanciji petli zwarcia — skutecznos¢ ochrony w uktadzie TN (instalacja
wybranego obiektu).
P10,11 — Pomiar rezystancji podtog i scian Lokalizacja uszkodzen linii 1

kablowych.
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P12 — Badanie skutecznosci ochrony przeciwporazeniowej w obwodach 1

zabezpieczonych wytgcznikami roznicowoprgdowymi.

Zaliczenie projektow 1

SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna (wykfad)
2. Stanowiska badawczo-dydaktyczne, modele fizyczne

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnos¢ na wyktadach i ¢wiczeniach laboratoryjnych (dyskusja)

P1. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studenta sprawozdan i kolokwium

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36

Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 40

Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych i prac 24

projektowych
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
1. Strojny J.: Bezpieczenstwo uzytkowania urzadzeh elektrycznych, Uczelniane Wyd.
Nauk.-Dydakt. AGH
Markiewicz H.: Bezpieczenstwo w energetyce, WNT
Markiewicz H.: Urzgdzenia elektryczne, WNT

Niestepski S., Parol M.: Instalacje elektryczne, OWPW

ol

Strzyzewski J.: Vademecum eksploatacji i konserwacji urzgdzen oswietleniowych,
POLCEN,
6. PN-EN 60204-1 : 2010 Bezpieczenstwo maszyn -- Wyposazenie elektryczne maszyn
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— Czes¢ 1: Wymagania ogolne
Katalogi sprzetu elektrotechnicznego
Czasopisma : Przeglad Elektrotechniczny, Elektrolnfo, Elektroinstalator inne
Strojny J.: Bezpieczenstwo uzytkowania urzgdzen elektrycznych, Uczelniane Wyd.
Nauk.-Dydakt. AGH

10. Markiewicz H.: Bezpieczenstwo w energetyce, WNT

11. Markiewicz H.: Urzadzenia elektryczne, WNT

12. Niestepski S., Parol M.: Instalacje elektryczne, OWPW

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekﬁ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz-enla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
Se Robotyka*
KAR1A W11,
EU1 KAR1A W16, C1, C2 W, L 1,2 F1,P1
KAR1A UO09, KAR1A U15
KAR1A W11,
EU2 KAR1A W16, C1,C3 W, L 1,2 F1,P1
KAR1A U09, KAR1A U15

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

Student potrafi scharakteryzowaé podstawowe pojecia oraz préby dotyczace
EUL badan odbiorczych i okresowych urzadzen i instalacji elektroenergetycznych,
potrafi okresli¢ wymagania dotyczace ochrony przeciwporazeniowej w

instalacjach elektroenergetycznych

Student nie potrafi wymieni¢ podstawowych poje¢ zwigzanych z badaniami urzgdzen
2 elektroenergetycznych, nie potrafi wymieni¢ podstawowych pojec i definicji

zwigzanych z ochrong przeciwporazeniowg

Student potrafi wymieni¢ préby wykonywane w trakcie badan wybranych urzgdzen i
3 instalacji elektrycznych, potrafi wymieni¢ podstawowe pojecia i definicje zwigzane z

ochrong przeciwporazeniowg

4 Student umie scharakteryzowa¢ metody wykonywania poszczegolnych préb, zna
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wymagania ochrony przeciwporazeniowej w zaleznosci od typu instalaciji

Student umie scharakteryzowac petny zakres préb i badan w zaleznosci od typu

badania i rodzaju urzgdzenia lub elementu instalacji elektroenergetycznej, zna

> wszystkie kryteria poprawnej ochrony przeciwporazeniowej w zaleznosci od typu

instalaciji, jej przeznaczenia i sposobu zabezpieczenia
EU2 Student potrafi zinterpretowa¢ uzyskane wyniki badan i poréwnac z

odpowiednimi kryteriami zawartymi w przepisach i normach.

2 Student na podstawie wykonanych pomiaréw nie potrafi zinterpretowa¢ wynikéw

3 Student potrafi zinterpretowac pojedyncze wyniki badan

4 Student potrafi zanalizowac uzyskane wyniki i poréwnaé z odpowiednimi kryteriami
zawartymi w przepisach i normach

. Student potrafi jednoznacznie oceni¢ stan badanego urzadzenia lub elementu

instalacji elektroenergetycznej i sformutowac kompletny protokét z badan

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Modelowanie w mechatronice

Modeling in Mechatronics

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

4S_ANS1_MwM

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordynator | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy uktadéw mechatronicznych,

sposobu modelowania ich elementéw sktadowych, metod tworzenia modeli uktadow

dynamicznych i systemow mechatronicznych oraz zasad ich sterowania.

C2. Zdobycie przez studentéw umiejetnosci postugiwania sie technikami i narzedziami

budowania komputerowych modeli ukladéw mechatronicznych.

C3. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci w zakresie symulacji

komputerowych modeli uktadéw mechatronicznych oraz wnioskowania o ich

zachowaniu na podstawie symulacji komputerowej.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z matematyki z zakresu rownan rézniczkowych, catek, rachunku

wektorowego oraz rachunku operatorowego.

Wiedza z fizyki i mechaniki w zakresie kinematyki i dynamiki.

3. Podstawowa wiedza z automatyki, symulacji komputerowej oraz z elektrotechniki z

zakresu teorii obwoddw i budowy maszyn elektrycznych.
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4. Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.
5. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrodet literaturowych i
internetowych.

Efekty uczenia sie

EUl. Student zna budowe systemow mechatronicznych, modele ich elementow
sktadowych oraz zasady sterowania i regulacji systemow mechatronicznych.

EU2. Student ma podstawowg wiedze w zakresie tworzenia modeli matematycznych
uktadéw dynamicznych i systemow mechatronicznych oraz analizy ich wtasciwosci w
dziedzinie czasu.

EU3. Student potrafi wykorzysta¢ narzedzia informatyczne do komputerowego
modelowania uktadu mechatronicznego, przeprowadzi¢ symulacje dziatania uktadu

oraz zinterpretowac¢ wyniki symulacji.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W1 — Mechatronika, podstawowe pojecia, urzgdzenia i systemy 1

mechatroniczne. Sensoryka i aktoryka w urzgdzeniach mechatronicznych.

W2 — Podejscie mechatroniczne i istota modelowania w mechatronice. 1
Ogodlne zasady modelowania elektromechanicznych uktadéw wykonawczych

i systemow sterowania oraz tworzenia modeli mechatronicznych.

W3 — Ogdlne zasady cyfrowego modelowania dynamiki uktadéw 1
elektromechanicznych, podstawowe metody numeryczne, komputerowe

narzedzia modelowania i symulacji systemow mechatronicznych.

W4 — Zasady modelowania teoretycznego oraz eksperymentalnego 1

tworzenia modeli - metody identyfikaciji.

W5 — Podstawowe metody modelowania standw dynamicznych uktadow 1
elektromechanicznych, metoda maszyny uogélnionej w zastosowaniu do

analizy stanéw dynamicznych maszyn elektrycznych.

W6 — Metoda wariacyjna wyznaczania réwnan ruchu uktadow 1
elektromechanicznych: zasada Hamiltona, funkcja Lagrange’a, rownania

ekstremal. Ogdlne réwnanie ruchu napedu z elementami sprezystymi.

W7 — Opis matematyczny, modele i analiza dynamiki napedéw pradu 1

statego. Opis matematyczny i modele napedéw pradu przemiennego.
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W8 — Zasady modelowania w srodowisku MATLAB-Simulink ztozonych 1

uktadéw mechatronicznych.

W9 — Zaliczanie wyktaddw. 1
SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin

L1 — Wprowadzenie do zajec i Srodowiska Matlab/Simulink z pakietem 2

SimPowerSystems oraz zapoznanie

z zasadami BHP obowigzujgcymi w laboratorium

L2 — Badanie dynamiki napedu pradu statego z watem sztywnym i 2

elastycznym

L3 — Badanie rozruchu silnika prgdu statego 2

L4 — Badanie rozruchu silnika asynchronicznego klatkowego 2

L5 — Modelowanie robota przemystowego 2

L6 — Modelowanie elektromaszynowych napeddéw wykonawczych 2

L7 — Modelowanie napedu kalibrownicy z uktadem soft-startu 2

L8 — Modelowanie uktadu napedowego walcarki 2

L9 — Zaliczanie sprawozdan z laboratoriow: L2, L3, L4, L5, L6, L7, L8 2
SUMA 18

Tresci programowe: projekt Liczba

godzin

P 1 — Wprowadzenie do zajec projektowych. 1

P 2 — Przedstawienie wytycznych ogolnych w zakresie realizacji projektéw 1

raz wybor tematow.

P 3 — Obliczenia wybranych wielkosci dla elementéow sktadowych ukfadu 1

mechatronicznego.

P 4 — Przygotowanie opisu funkcji / blokdw / modutéw stosowanych w 1

projekcie.

P 5 — Realizacja modelu uktadu z uwzglednieniem elementéw sktadowych 2

oraz obliczonych parametrow.
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P 6 — Analiza i weryfikacja projektu w zakresie poprawnosci opracowanego 1

modelu przy uwzglednieniu zatozen poczatkowych.

P 7 — Przygotowanie plikow prezentujgcych opracowany model uktadu 1

zgodnie z danym tematem projektu.

P 8 — Zaliczanie projektow. 1

SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna - wyktad
Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad
Stanowiska dydaktyczne komputerowe - laboratorium, projekt
Oprogramowanie MATLAB/SIMULINK, LabVIEW - laboratorium, projekt
Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

I

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna
F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania ¢wiczen laboratoryjnych
/ projektow
P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — kolokwium,
odpowiedz ustna
P2. Ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych problemoéw oraz wyciggania

wnioskéw z ¢wiczen laboratoryjnych / z projektéw — odpowiedz ustna

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 14
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 15
Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustnej 15
Przygotowanie sprawozdan / prezentacji / projektow 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS
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Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.
2.
3.

10.

Auslander K.L.: Mechatronics, Kluver Academic Press, New York, 1998.

Bishop R.H. (red.): The Mechatronics Handbook, CRC Press, 2007.

Gawrysiak M.: Mechatronika i projektowanie mechatroniczne, Wyd. Pol. Biatostockiej,
Biatystok 1997.

Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady,
PWN, Warszawa 2001.

Isermann R.: Mechatronic Systems — Fundamentals, Springer, 2005.

Janevska G.: Modeling and Simulation of Mechatronic Systems (e-book), TEMPUS
IV: 158644 — JPCR, 2012.

Mrozek B., Mrozek Z.: MATLAB i Simulink: poradnik uzytkownika, Wydawnictwo
Helion, Gliwice 2018.

Osowski S., Cichocki A., Siwek K.: MATLAB w zastosowaniu do obliczen
obwodowych i przetwarzania sygnatow, Oficyna Wyd. Pol. Warszawskiej, Warszawa
2006.

Smalec Z.: Wstep do mechatroniki (e-book), Wroctaw 2010.

Turowski J.: Podstawy mechatroniki, Wyd. Akademii Humanistyczno-Ekonomicznej,
t6dz 2011.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekﬁ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
ucz-enla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
KAR1A W05,
EU1 KAR1A W08, C1 w 1,2 P1
KAR1A W14
KAR1A_WO03,
EU2 KARLA_WO4, C1, C2 -ab. 3,4 F1, F2, P2
KAR1A W14, Proj.
KAR1A UO07, KAR1A UO08
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EU3

KAR1A_UO01, KAR1A_UO3,

KAR1A_UO05, KARLA_U09, Lab.,
C2, C3 _ 3,4 F1, F2, P2
KAR1A_U10, KARIA_U11, Proj.
KAR1A_KO3

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student zna budowe systeméw mechatronicznych, modele ich elementéw

sktadowych oraz zasady sterowania i regulacji systeméw mechatronicznych

Student nie zna budowy systemoéw mechatronicznych, modeli ich elementow

skltadowych oraz zasad sterowania i regulacji systemow mechatronicznych

Student orientuje sie w budowie systemdéw mechatronicznych, ma podstawowg
wiedze odnosnie modeli ich elementow sktadowych, ale nie zna zasad regulacji

systemow mechatronicznych

3.5

Student ma podstawowg wiedze w zakresie budowy systemow mechatronicznych i
modeli ich elementdéw sktadowych, a takze potrafi okresli¢c podstawowe zasady oraz

metody sterowania i regulacji systemow mechatronicznych

Student ma ugruntowang wiedze w zakresie budowy systeméw mechatronicznych,
zna modele ich elementéw sktadowych oraz zasady sterowania i regulaciji

systemow mechatronicznych

4.5

Student ma usystematyzowang wiedze w zakresie budowy systemow
mechatronicznych, dobrze zna wtasciwosci i modele ich elementow sktadowych, a

takze zna i rozumie zasady sterowania i regulacji systemow mechatronicznych

Student ma obszerng i usystematyzowang wiedze w zakresie budowy systemoéw
mechatronicznych, bardzo dobrze zna wiasciwosci i modele ich elementéw
sktadowych, a takze zna i rozumie zasady oraz metody sterowania i regulacji

systemow mechatronicznych

EU2

Student zna budowe systemoéw mechatronicznych, modele ich elementéw

sktadowych oraz zasady sterowania i regulacji systeméw mechatronicznych

Student nie potrafi stworzy¢ modeli najprostszych uktadéw dynamicznych i

mechatronicznych, ani opisa¢ ich podstawowych wtasciwos$ci w dziedzinie czasu

Student potrafi stworzy¢ modele jedynie prostych uktadéw dynamicznych i
mechatronicznych oraz umie podac ich charakterystyki czasowe, ale nie zna

analogii elektromechanicznych, ani nie potrafi wyjasni¢ zaleznosci wtasciwosci
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uktadéw od zmiany parametréw

3.5

Student zna modele uktadow dynamicznych i systemow mechatronicznych, umie
podac ich charakterystyki czasowe, orientuje sie w analogiach
elektromechanicznych, ale nie potrafi wyjasni¢ zaleznosci wtasciwosci uktadoéw od

zmiany parametrow

Student zna modele uktadow dynamicznych i systemdw mechatronicznych, zna ich
charakterystyki czasowe, zna analogie elektromechaniczne, ale nie potrafi wyjasni¢

zaleznosci wlasciwosci uktadow od zmiany parametrow

4.5

Student bez problemow operuje modelami uktadow dynamicznych i systemow
mechatronicznych, zna ich charakterystyki czasowe, zna analogie
elektromechaniczne, ale ma problemy z wyjasnieniem zaleznosci wtasciwosci

uktadéw od zmiany parametrow

Student bez problemow operuje modelami uktadow dynamicznych i systemow
mechatronicznych, zna ich charakterystyki czasowe, zna analogie
elektromechaniczne, potrafi wyjasni¢ zaleznos¢ wiasciwosci uktadéw od zmiany

parametrow

EUS

Student potrafi wykorzystaé narzedzia informatyczne do komputerowego
modelowania uktadu mechatronicznego, przeprowadzi¢ symulacje dziatania

ukladu oraz zinterpretowaé wyniki symulaciji

Student nie potrafi wykorzystywac¢ narzedzi informatycznych do komputerowego
modelowania uktadu mechatronicznego oraz nie potrafi na podstawie symulacji

zinterpretowac wynikow

Student potrafi wykorzysta¢ narzedzia informatyczne do modelowania
komputerowego w zakresie odtworczym i przeprowadzi¢ symulacje dziatania ukfadu
mechatronicznego zgodnie z instrukcja, nie potrafi wyjs¢ poza instrukcje i przyktady,
nie potrafi odpowiednio wprowadzac¢ zmiany niektérych parametréw oraz ma

problemy z prawidtowg interpretacjg niektérych wynikéw symulacji

3.5

Student umie wykorzysta¢ narzedzia informatyczne do modelowania
komputerowego i wykonac¢ symulacje uktadu mechatronicznego zgodnie z
instrukcjg, potrafi odpowiednio zmienia¢ parametry, interpretuje poprawnie
uzyskane wyniki dla prostych uktadéw, ale ma trudnosci z interpretacjg wynikow dla

uktaddéw ztozonych

Student umie wykorzysta¢ narzedzia informatyczne do modelowania
komputerowego na podstawie opisu matematycznego i wykona¢ symulacje uktadu

mechatronicznego, interpretuje wyniki dla prostych i ztozonych uktadéw, ma
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trudnosci z tworzeniem ztozonego modelu matematycznego uktadu

mechatronicznego

Student umie wykorzysta¢ narzedzia informatyczne do modelowania

komputerowego w sposéb twérczy na podstawie opisu matematycznego i wykonaé

2 symulacje uktadu mechatronicznego, interpretuje wyniki dla prostych i ztozonych
uktadow, umie tworzy¢ model matematyczny uktadu mechatronicznego.
Student potrafi swobodnie tworzy¢é modele matematyczne i komputerowe w sposob
5 tworczy na postawie opisu uktadu mechatronicznego oraz potrafi dokona¢ analizy

jego wiasnosci, przeprowadzac¢ symulacje uktadéw mechatronicznych oraz

prawidtowo interpretowac otrzymane wyniki

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Napedy w robotyce

Robotic drives

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

5S_ANS1 NwR

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiéw Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zajeé¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. |Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordynator

dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy

dr inz. Andrzej Jgderko, aj@el.pcz.czest.pl

dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu napedoéw w robotyce

C2. Zapoznanie studentéw ze specyfikg uktadéw napedowych w robotyce

C3. Nabycie przez studentow praktycznej wiedzy w zakresie zastosowania napedéw w

robotyce

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z fizyki w zakresie mechaniki.

S T o

Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie

Umiejetnosc¢ tgczenia obwoddw elektrycznych

Wiedza z matematyki w zakresie rachunku rézniczkowego

Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwodow

Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych oraz internetowych

Efekty uczenia sie
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EUl. Student posiada wiedze w zakresie zastosowania napeddw do zasilania energig
mechaniczng robotéw
EU2. Student zna zasady doboru napedow do zastosowan w robotyce

EU3. Student posiada umiejetnosci w zakresie doboru napedu elektrycznego do urzadzenia

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 — Wprowadzenie do przedmiotu. Obszar zastosowania napedow w 1
robotyce.
W 2 - Rodzaje silnikdw, specyfika charakterystyk elektromechanicznych 0,5
W 3 — Pojecie punktu pracy na charakterystyce elektromechanicznej 0,5
W 4 — Uktady o wielu stopniach swobody 0,5
W 5 — Praca stabilna, niestabilna napedu 0,5
W 6 — Rozruch, hamowanie silnika, oddziatywanie energii potencjalnej pola 1

grawitacyjnego

W 7 — Silniki prgdu statego, charakterystyki elektromechaniczne, obszary 1
zastosowan
W 8 — Silniki prgdu statego pracujgcego ze statym strumieniem, regulacja 0,5

predkosci obrotowej

W 9 - Silniki prgdu przemiennego, regulacja predkosci obrotowej 0,5

W 10 - Silniki prgdu przemiennego, charakterystyki elektromechaniczne, 0,5

obszary zastosowan

W 11 - Silniki momentowe 0,5
W 12 - Silniki bezszczotkowe, reluktancyjne 0,5
W 13 - Rodzaje zasilaczy do napedéw do pracy w robotyce 0,5
W 14 — Dobdr punktu pracy dla poszczegdlnych rodzajow silnikow 0,5
W 15 - Tendencje rozwojowe napedow do zastosowan w robotyce 0,5
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 BHP, Zakres i tematyka ¢wiczenh laboratoryjnych 2
L2 Charakterystyka elektromechaniczna silnika asynchronicznego 2
jednofazowego
L3 Charakterystyka mechaniczna silnika bocznikowego 2
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L4 Badanie uktadu motoreduktorowego 2

L5 Badanie charakterystyki biegu jatowego pradnicy pradu statego 2

L6 Regulacja predkosci obrotowej silnika indukcyjnego 2

L7 Test — zakonhczenie | serii 2

L8 Regulacja predkosci obrotowej silnika prgdu statego 2

L9 Test zaliczeniowy 2

SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin

P 1 — Uktad napedowy robotéw schemat blokowy. 1

P 2 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych z 1

silnikiem indukcyjnym

P 3 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych z 1

silnikiem synchronicznym

P 4 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych z 1

silnikiem pradu statego

P 5 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych z 1
silnikiem synchronicznym z magnesami trwatymi

P 6 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych ukfadéw napedowych z 1
dwoma silnikami indukcyjnymi

P 7 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych z 1
silnikiem indukcyjnym i prgdnicg synchroniczng

P 8 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych z 1
silnikiem indukcyjnym i prgdnicg obcowzbudng pradu statego

P 9 — Analiza modelowo-symulacyjna elektrycznych uktadéw napedowych 1
silnikiem synchronicznym z magnesami trwatymi (matej mocy) i pradnicg
obcowzbudng pradu statego

SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Wyktad multimedialny
2. Zajecia laboratoryjne — tgczenie obwoddéw na stanowiskach laboratoryjnych i pomiary
w zespotach kilkuosobowych

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie
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Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. ocena poprawnego wykonania zadania postawionego w trakcie zajec

F3. ocena poprawnego wykonania sprawozdania z ¢wiczenia laboratoryjnego

P1. wyktad — test (100% oceny zaliczeniowej z wyktadu)

P2. ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych problemow oraz wyciggania

wnioskow i przygotowania dokumentacji (100% oceny zaliczeniowej z laboratorium)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym: 18
wyktad

laboratorium 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 15
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 19
Przygotowanie do odpowiedzi ustnej (pisemnej) 15

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Jezierski E.: Dynamika robotow, WNT, Warszawa 2006

2. Niederlinski A.: Roboty przemystowe, WSIiP, Warszawa 1997
Gogolewski Z., Kuczewski Z.: Naped elektryczny, WNT, Warszawa 1991
Gogolewski Z.: Naped elektryczny, WNT, Warszawa 1987
Stryczek S.: Napedy hydrostatyczne, WNT, Warszawa 2005

o gk~ w

Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi. Gdansk, Wyd. PG
2001.

Macierz realizacji efektéow uczenia sie
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e Odniesienie efektu do
e
_ efektéw uczenia sie dla Cele . Narzedzia Sposob
uczenia _ _ _ Forma zaje¢
_ kierunku Automatyka i | przedmiotu dydaktyczne oceny
si
€ Robotyka*
EU1 KAR1A W06 Ci1 wykfad 1 P1
EU2 KAR1A W13 Cc2 laboratorium 2 P2
EUS3 KAR1A U17 C3 laboratorium 3 P3

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student posiada sie wiedze w zakresie zastosowania napedow do zasilania energig
mechaniczng robotow
Student nie posiada wiedzy w zakresie napeddéw w robotyce.
3 Student zna wiasciwos$ci wszystkich rodzajow silnikow ,oraz ich wtasciwosci
3,5 | Student zna charakterystyki elektromechaniczne silnikéw
4 Student zna charakterystyki mechaniczne réznych rodzajow obcigzen silnikow
elektrycznych
A5 Student potrafi potgczy¢ charakterystyke elektromechaniczng silnika z
charakterystykg mechaniczng obcigzenia
. Student potrafi przyporzgdkowac¢ rodza;j silnika do potrzeb uzytkownika przy uzyciu
charakterystyk silnika i obcigzenia
EU2 | Student zna zasady doboru napedéw do zastosowan w robotyce
2 Student nie zna sposobow regulacji predkosci silnikéw elektrycznych
3 Student zna sposoby regulacji predkosci silnikdéw elektrycznych
Student potrafi interpretowac regulacje predkosci silnikéw elektrycznych w oparciu o
3,5 | wlasciwg charakterystyke elektromechaniczng oraz o wtasciwy schemat aplikacyjny
regulacji
4 Student zna zasady projektowania rozrusznikdw oraz uktadéw hamowania silnikow
elektrycznych
4,5 | Student potrafi obliczy¢ uktad napedowy z rozrusznikiem
5 Student potrafi obliczy¢ uktad napedowy do hamowania
EU3 | Student umie opisa¢ matematycznie proces doboru silnika do uktadu mechanicznego
5 Student posiada umiejetnosci w zakresie doboru napedu elektrycznego do
urzgdzenia
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3 Student nie potrafi dobra¢ uktadu napedowego do urzadzenia
35 Student potrafi opisa¢ matematycznie naped elektryczny zasilajgcy odbiornik
mechaniczny
4 Student wyrdznia stany pracy uktadu napedowego z 1 stopniem swobody
4,5 | Student zna opis matematyczny uktadu napedowego z wieloma stopniami swobody
5 Student potrafi wyliczy¢é zastepczy moment obcigzenia na wale silnika napedowego

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy przedstawia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Metody diagnostyki proceséw

Methods of processes diagnostic

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 6S_ANS1 MDP
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow

Liczba godzin w semestrze

18E 0

0 9 9

ECTS

Koordynator | Dr inz. Adam Jakubas, jakubasa@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Adam Jakubas, jakubasa@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Marek Gata, m.gala@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu metod diagnostycznych.

C2. Zapoznanie z metodami okreslania biezgcego stanu technicznego i przyczyn

zaistnienia obecnego stanu oraz okreslania horyzontu czasowego przysziej zmiany

stanu technicznego

C3. Nabycie umiejetnosci analizy materiatéow zrédtowych w celu wydobycia informacji o

stanie technicznym obiektu

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z zakresu metrologii i informatyki

2. Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych i zasobow internetowych

3. Umiejetnos¢ korzystania z katalogow i dokumentacji technicznej

Efekty uczenia sie

EU1l. Student posiada wiedze z zakresu metod detekc;ji i lokalizacji uszkodzen

EU2. Student zna zakres monitorowania stanu obiektow
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EU3. Student zna i rozumie dziatanie wybranych systemow diagnozowania obiektow

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W 1 — Pojecia podstawowe. Stan obiektu. Cele diagnostyki. Przyczyny i 2
skutki stanéw awaryjnych
W 2 — Systemy sygnalizacji alarmow 2
W 3 — Metody detekcji uszkodzen 2
W 4 — Metody lokalizacji uszkodzen. Metody identyfikacji uszkodzen 2
W 5 — Metody sztucznej inteligencji w diagnostyce. Systemy doradcze w 2
diagnostyce
W 6 — Metody inzynierii wiedzy w diagnostyce. Metody pozyskiwania 2
wiedzy w diagnostyce
W 7 — Przyktad zastosowania wybranych metod diagnostycznych 2
W 8 — Automatyka — diagnostyka — informatyka konieczna synteza wiedzy 2
W 9 — Podsumowanie. 2
SUMA 18
Tresci programowe: seminarium Liczba
godzin
S 1 — Wprowadzenie, zakres, przydziat tematow 1
S 2-8 — Prezentacja wybranych zagadnien z diagnostyki procesow 7
S 9 — Podsumowanie, zaliczenie z oceng 1
SUMA 9
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P 1 — Wprowadzenie, zakres, przydziat tematéw 1
P 2-3 — Szczegdbtowe omowienie tematéw projektowych 2
P 4-8 — Konsultacje projektowe 5
P 9 — Podsumowanie, zaliczenie z oceng 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
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Tablica klasyczna lub interaktywna
Komputer
Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / seminarium / projekt - zaliczenie

/ egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnosc¢ na zajeciach
P1. Egzamin (wyktad)
P2. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studentow prezentacji z metod
diagnostyki procesow (seminarium)
P3. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studentow projektow z metod

diagnostyki proceséw (projekt)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10
Przygotowanie do zaje¢ 14
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 20
Przygotowanie projektu/prezentacji 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Korbicz J., Koscielny J.M.: Modelowanie, diagnostyka i sterowanie nadrzedne
procesami, WNT, Warszawa 20009.

2. Koscielny J.M.: Diagnostyka zautomatyzowanych procesow przemystowych,
Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2001.

3. Korbicz J., Koscielny J.M., Kowalczuk Z., Cholewa W.: Diagnostyka procesow.
Modele, metody sztucznej inteligencji, zastosowania, WNT, Warszawa, 2002.

4 Cholewa W., Moczulski W.: Diagnostyka techniczna maszyn. Pomiary i analiza
sygnatéw. Politechnika Slgska, nr 1758.

5 Cholewa W., Kazimierczak J.: Diagnostyka techniczna maszyn. Przetwarzanie cech
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sygnatéw. Politechnika Slgska, nr 1693.

6 Zottowski B.: Podstawy diagnostyki maszyn. Wydawnictwo Uczelniane Akademii

Techniczno-Rolniczej w Bydgoszczy, Bydgoszcz 1996.

7 Cempel Cz., Tomaszewski F.: Diagnostyka maszyn. Miedzyresortowe Centrum

Naukowe Majatku Trwatego, Radom 1992.

8 Cempel Cz.:- Podstawy wibroakustycznej diagnostyki maszyn. WNT, Warszawa

1982.

9 Chiang L.H., Russell E.L., Braatz R.D. : Fault detection and diagnosis in industrial

systems, London, Springer, 2001

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Efekt Odniesienie efektu do _
_ - Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia | efektédw uczenia sie dla _ -
_ : : przedmiotu zajec dydaktyczne oceny
sie kierunku AEIE*
KAR1A_ W16, wyktad,
. F1, P1,
EU1 KAR1A _UO1, C1, C2, C3 | seminarium, 1,2,3 o P3
KAR1A U04, projekt '
KAR1A W16, wyktad,
. F1, P1,
EU2 KAR1A _UO1, C1, C2, C3 | seminarium, 1,2,3 o P3
KAR1A U04, projekt '
wyktad,
F1, P1,
EU3 KAR1A _UO09 C1, C2, C3 | seminarium, 1,2,3
. P2, P3
projekt
* — wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty

EU1l | Student posiada wiedze z zakresu metod detekcji i lokalizacji uszkodzen

2 Student nie posiada wiedzy z zakresu metod detekc;ji i lokalizacji uszkodzen

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu metod detekc;ji i lokalizaciji

3
uszkodzen
o Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu metod detekcji i lokalizaciji
uszkodzen. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie ogolnym.
4 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu metod detekc;ji i lokalizaciji

uszkodzen. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegdtowym.
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4.5

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu metod detekc;ji i lokalizaciji
uszkodzen. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegétowym.
Student potrafi dla zadanego zadania okresli¢ warunki detekcji i lokalizacji

uszkodzen.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu metod detekc;ji i lokalizaciji
uszkodzen. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegétowym.
Student potrafi dla zadanego zadania okresli¢ warunki detekcji i lokalizacji

uszkodzen i poréwnac z zalecanymi w literaturze

EU2

Student posiada wiedze z zakresu monitorowania stanu obiektow

Student nie posiada wiedzy z zakresu monitorowania stanu obiektow.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu monitorowania stanu

obiektow.

3.5

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu monitorowania stanu

obiektow. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie ogolnym.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu monitorowania stanu

obiektéw. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczeg6towym.

4.5

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu monitorowania stanu

obiektow. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegétowym. Student

potrafi dla zadanego zadania okresli¢ warunki monitorowania i poréwnac z

podanymi w przepisach.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu monitorowania stanu

obiektow. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegétowym. Student

potrafi dla zadanego zadania okresli¢ warunki monitorowania i poréwnaé z

podanymi w przepisach oraz poréwnac z zalecanymi w literaturze.

EUS

Student zna wybrane systemy diagnozowania obiektéw

Student nie zna systemoéw diagnozowania obiektow.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu diagnozowania obiektow.

3.5

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu diagnozowania obiektow.

Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie ogolnym.

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu diagnozowania obiektow.

Umie zastosowaé posiadang wiedze na poziomie szczegoétowym.

4.5

Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu diagnozowania obiektow.

Umie zastosowaé posiadang wiedze na poziomie szczegdtowym. Student potrafi dla

zadanego zadania okresli¢ warunki diagnozowania i porownac z podanymi w

przepisach.
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5 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu diagnozowania obiektow.
Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie szczegotowym. Student potrafi dla
zadanego zadania okresli¢ warunki diagnozowania i porownac¢ z podanymi w

przepisach oraz poréwnac z zalecanymi w literaturze.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Elektroniczne systemy zabezpieczen

Electronic security systems

Kierunek Oznaczenie

przedmiotu
Elektrotechnika 7S _ANS1 ESZ
Rodzaj Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
przedmiotu studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem Proj. | Liczba punktéw

ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordy | drinz. Marek Gata, m.gala@el.pcz.czest.pl

nator

Prowad | dr inz. Marek Gata, m.gala@el.pcz.czest.pl

zacy dr inz. Adam Jakubas, jakubasa@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1. | Poznanie elektronicznych systeméw zabezpieczen stosowanych w obiektach.

C2. | Nabycie umiejetno$ci parametryzacji central i elementow systeméw alarmowych.

C3. _
stosowanych w obiektach.

Nabycie umiejetnosci projektowania elektronicznych systeméw zabezpieczen

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. | Podstawowa wiedza z zakresu przetwarzania sygnatow.

2. | Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych.

Efekty uczenia sie

EU | Student zna budowe i elementy elektronicznych systeméw zabezpieczen oraz zasady

1. | ich dziatania.
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EU | Student potrafi podtgcza¢ elementy elektronicznych systemow alarmowych, zna

2. | oprogramowanie stosowane do parametryzacji systemow alarmowych oraz potrafi

parametryzowac centrale i elementy systemow alarmowych.

EU | Student potrafi zaprojektowac¢ system sygnalizacji wtamania i napadu, system kontroli

3. | dostepu lub system telewizji przemystowej stosowany w obiektach.

Tresci programowe: wyklady Liczba

godzin

W1 - Wprowadzenie. Klasyfikacja, budowa i zasady projektowania
systemow zabezpieczen stosowanych 1
w obiektach. Stopnie zabezpieczenia w systemach SSWiN.

W2 - Wymagania funkcjonalne dotyczgce systeméw SSWIN. Budowa i
rodzaj central systeméw SSWIN. Linie dozorowe central systemow 1
SSWIN. Rodzaje i klasyfikacja urzadzen detekcyjnych.

W3 - Budowa, rodzaje i zasada dziatania czujek stosowanych w SSWiN. 1

W4 - Aktywne bariery podczerwieni. Czujki specjalne. Bezprzewodowe 1
systemy SSWIN. System ABAX.

W5 - Linie wyjsciowe central alarmowych. Moduty do rozbudowy wyjs¢ 1
central systemow SSWiN. Generatory mgty.

W6 - Systemy sygnalizacji pozarowej. Kategorie budynkow i klasy
odpornosci pozarowej budynkdw. Topologie systeméw 1
przeciwpozarowych.

W7 - Centrale systemdéw przeciwpozarowych. Rodzaje i zasady dziatania
detektorow stosowanych
w systemach przeciwpozarowych. Dobdér elementéw detekcyjnych !
systemow przeciwpozarowych.

W8 - Scenariusze przeciwpozarowe. Sposoby ograniczania skutkéw
pozarbw i metody gaszenia pozarow stosowane w systemach 1
przeciwpozarowych.

W9 - Systemy kontroli dostepu. Zaliczenie. 1

SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin

L 1 - Wprowadzenie do laboratorium. 2
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L 2 - Parametryzacja elementow i badanie systemu SSWiN wyposazonego

w centrale VERSA 15. ?

L 3 - Zdalne programowanie i zarzgdzanie SSWiN z centralg VERSA 15 z 5

wykorzystaniem urzgdzen mobilnych  oraz komputera PC.

L 4 - Parametryzacja elementow i badanie systemu SSWiN wyposazonego

w centrale VERSA 15 i radiolinie 2

z powiadamianiem telefonicznym w sieci PSTN.

L 5 - Parametryzacja elementéw i badanie systemu SSWiN wyposazonego

w centrale INTEGRA 64 Plus oraz sterowanie elementami )

wykonawczymi w budynku inteligentnym wyposazonym w system SSWiN

z centralg INTEGRA 64 Plus

L 6 - Programowanie i badanie elementéw SSWiN z centralg MICRA. 2

L 7 - Instalacja, parametryzacja elementow i badanie systemu 5

bezprzewodowego Gigaset Elements.

L 8 - Programowanie i badanie elementéw hybrydowego SSWiN z centralg 5

PERFECTA 16-WRL.

L 9 - Zaliczenie 2
SUMA 18

Tresci programowe: projekt Liczba

godzin

P1 - Wprowadzenie do zagadnien projektowych. 1

P2 - Zapoznanie sie z programami wymaganymi do realizacji prac 1

projektowych.

P3-P6 - Realizacja indywidualnych zagadnienh projektowych zgodnie z

okreslonymi wytycznymi projektowymi oraz dokumentacjg 4

architektoniczng obiektu przekazanymi przez prowadzgcego

P7-P8 - Opracowanie dokumentacji projektowej zawierajgcej

szczegotowg dokumentacje techniczng wraz

z charakterystykg techniczng wybranych w projekcie urzadzen i 2

elementow, a takze opracowanie kosztorysu realizacji

zaprojektowanego systemu.

P9 - Zaliczenie. 1
SUMA 9
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Narzedzia dydaktyczne

1. | Prezentacja multimedialna (wykfad)

2. | Stanowiska dydaktyczne (laboratorium)

3. | Instrukcje do ¢wiczen (laboratorium)

4. | Instrukcje, karty katalogowe oraz dokumentacja techniczna elementéw i urzgdzen
wykorzystywanych na zajeciach (wyktad, laboratorium, projekt)

5. | Oprogramowanie: DloadX, GPRS-Soft, Perfecta Soft, Gigaset Elements, Integra
Control, Versa Control, Perfecta Control, Micra Control, ConfX, GuardX, IP Video
System Design Tool (laboratorium i projekt)

6. | Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

P1. Zaliczenie na ocene (wyktad)

P2. Zaliczenie na ocene sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych (laboratorium)
P3. Zaliczenie na ocene prac projektowych (projekt)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg i dokumentacjg 30
techniczng
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych i projektowych 18
Opracowanie sprawozdan z zajec laboratoryjnych 5
Samodzielna praca nad realizacjg zagadnien projektowych 8
Przygotowanie do zaliczenia 3
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. | Wéjcik A red.: Mechaniczne i elektroniczne systemy zabezpieczern Wydawnictwo
Verlag Dashofer Warszawa 2008
2. | Mikulik. J.: Budynek inteligentny. Tom Il. Podstawowe systemy bezpieczenstwa w

budynkach inteligentnych. Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, Wydanie Ill, Gliwice,
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2104

3. | Karty katalogowe i dokumentacja techniczna systeméw i elementow SSWIN,
przeciwpozarowych, telewizji dozorowej

i kontroli dostepu

4. | Dokumentacja oprogramowania do konfiguracji i programowania central alarmowych i

elementow systeméw alarmowych

5. | Publikacje i wydawnictwa branzowe: Zabezpieczenia, Systemy Alarmowe, a&s

Polska.

Szczegotowy spis literatury zostat zamieszczony na koncu prezentacji multimedialnej

przeznaczonej do wyktadow

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do

Efekt - Cele _
_ efektow uczenia sie dla _ Forma Narzedzia Sposob
uczenia _ _ przedmiot .
_ kierunku Automatyka i zajec dydaktyczne oceny
si u
© Robotyka*
KAR1A W12,
EU1 C1, C2 W, Lab 1,2,3,4,5 P1, P2
KAR1A W16
KAR1A W12,
KAR1A UO01, KAR1A UOQ5,
EU2 C2 w 1,4 P1

KAR1A_U10, KAR1A_KO1,
KAR1A_KO03, KAR1A_KO04

KAR1A W12,
KAR1A_ W16,
KAR1A_UO1, KAR1A_UOZ,
KAR1A_UO03, KAR1A_UOS5,
EU3 C3 P 4,5 P3
KAR1A_UO6, KAR1A_U10,
KAR1A_U19, KAR1A_U23
KAR1A_KO01, KAR1A_KO03,

AR1A_KO04

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Oc

ena

Efekty

304




EU | Student zna budowe i elementy elektronicznych systeméw zabezpieczen oraz
1 | zasady ich dziatania.

20 Student nie potrafi oméwic¢ zadnego z tematéw merytorycznych prezentowanych na
zajeciach.

3,0 | Student potrafi oméwic niektore z tresci wyktadowych, stabo orientuje sie w tematyce.

35 Student potrafi wymieni¢ wybrane elementy niektérych systemow zabezpieczen oraz
zna ich budowe
Student potrafi oméwi¢ budowe i elementy niektorych systemow zabezpieczen,

4,0 | potrafi takze wyjasni¢ zasady dziatania niektérych
z omawianych elementow.

A5 Student potrafi omoéwi¢ budowe i elementy niemal wszystkich systeméw
zabezpieczen oraz zasady ich dziatania.

5,0 | Student zna tematyke wyktadowa, potrafi oméwi¢ dowolny temat.

U Student potrafi podigczaé elementy elektronicznych systeméw alarmowych,

) zna oprogramowanie stosowane do parametryzacji systemow alarmowych oraz
potrafi parametryzowa¢ centrale i elementy systeméw alarmowych.
Student nie potrafi zainstalowa¢ zadnego elementu systemu, nie zna

2,0 | oprogramowania stuzgcego do parametryzacji systemow alarmowych i nie potrafi
przeprowadzi¢ parametryzacji zadnego z elementow systemdw alarmowych.

3.0 Student potrafi instalowac niektore z elementow systemow alarmowych i ma
czesciowg wiedze na temat sposobu ich parametryzacii.
Student potrafi instalowa¢ dowolne z elementéw systemoéw alarmowych i ma

33 czesciowg wiedze na temat sposobu ich parametryzacji.
Student potrafi instalowa¢ dowolne z elementéw systemow alarmowych, zna niektére

4,0 | z programow przeznaczonych do parametryzacji systemow alarmowych oraz potrafi
ich uzy¢é w niepetnym zakresie.
Student potrafi instalowa¢ dowolne elementy elektronicznych systemow alarmowych,

45 zZzna oprogramowanie stosowane do parametryzacji systemdéw alarmowych oraz
potrafi parametryzowac niemal wszystkie centrale i elementy systeméw alarmowych
poznanych na zajeciach.
Student potrafi instalowa¢ dowolne elementy elektronicznych systemow alarmowych,

5.0 Zzna oprogramowanie stosowane do parametryzacji systeméw alarmowych oraz
potrafi parametryzowa¢ wszystkie centrale i elementy systeméw alarmowych
poznanych na zajeciach.

EU | Student potrafi zaprojektowaé system sygnalizacji wtamania i napadu, system
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kontroli dostepu lub system telewizji przemystowej stosowany w obiektach

2,0

Student nie potrafi samodzielnie rozwigza¢ zadnego z elementéw zagadnienia

projektowego.

3,0

Student posiada podstawowg umiejetnos¢ postugiwania sie programami niezbednym
w realizacji zadan projektowych i potrafi dobra¢ wytgcznie wybrane elementy z

podstawowych elektronicznych systemow zabezpieczenh.

3,5

Student posiada wymagang umiejetnos¢ postugiwania sie programami niezbednym w
realizacji zadan projektowych, potrafi dobra¢ elementy typowych elektronicznych

systemow zabezpieczen; potrafi opracowac czesciowg dokumentacje projektowa.

4,0

Student potrafi postugiwac sie programami przeznaczonymi do projektowania
elektronicznych systemow zabezpieczen, potrafi zaprojektowac typowy elektroniczny
system zabezpieczen oraz opracowa¢ wymagang dokumentacje projektowq i

podstawowy kosztorys.

4,5

Student doskonale postuguje sie programami przeznaczonymi do projektowania
elektronicznych systemoéw zabezpieczen, potrafi samodzielnie wybraé¢ kazdy z
elementow tych systemow, potrafi zaprojektowaé uktad zasilania podstawowego i
rezerwowego, a takze dobra¢ rozwigzania techniczne zapewniajgce zdalne
powiadamianie o zdarzeniach alarmowych. Student potrafi samodzielnie opracowac

kompletng dokumentacje projektowg wraz z kosztorysem.

50

Student doskonale postuguje sie programami przeznaczonymi do projektowania
elektronicznych systeméw zabezpieczen, potrafi samodzielnie wybra¢ i uzasadnic
prawidlowos¢ wyboru kazdego z elementéw tych systemow, potrafi zaprojektowaé
uktad zasilania podstawowego i rezerwowego, potrafi zaprojektowaé system z
zapewnieniem redundancji powiadomien zdalnych, zdalnym dostepem do systemu z
komputera PC i urzgdzeh mobilnych, oraz zapewniajgcy wspotprace z innymi
systemami odpowiedzialnymi za bezpieczenstwo
w obiekcie. Student potrafi samodzielnie opracowaé¢ kompletng dokumentacje

projektowg wraz z kosztorysem.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach materiaty, dokumentacje techniczng i

oprogramowanie niezbedne do realizacji zajec.
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3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Sterowniki PLC i Systemy SCADA

PLC Controllers and SCADA Systems

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

8S_ANS1_PLCSCD

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow

Liczba godzin w semestrze 9E 0

18 0 9

ECTS

Koordynator | dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

dr inz. Piotr Szelgg piotr.szelag@pcz.pl
dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

mgr inz. Olga Sochacka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu wspotpracy sterownikow PLC z systemami

SCADA.

C2. Nabycie przez studentow umiejetnosci tworzenia aplikacji do wizualizacji procesow

przemystowych.

C3. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu przemystowych standardéw

komunikacyjnych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z podstaw automatyki oraz z zakresu ciggtych i dyskretnych uktadow

sterowania.

Wiedza z podstaw informatyki i umiejetnosci w zakresie programowania.

Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.
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Efekty uczenia sie

EU1l. Studentzna ogolng charakterystyke systemu SCADA oraz pojecia z zakresu
wspotpracy sterownikow PLC z systemami SCADA

EU2. Student zna podstawowe pojecia z zakresu przemystowych standardow
komunikacyjnych

EU3. Student stosuje oprogramowanie InTouch, LabVIEW, Trace MODE i FACTORY 1/O

do wizualizacji prostego procesu przemystowego

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin

W 1 — Wprowadzenie do przemystowych systemow sterowania 1

W 2 — Sterowanie hierarchiczne i rozporoszone 1

W 3 — Wprowadzenie do sterownikéw PLC 1

W 4, 5 — Jezyki programowania sterownikéw PLC 2

W 9, 10 — Przemystowe standardy komunikacyjne cz. 1 1

W 10, 11 — Przemystowe standardy komunikacyjne cz. 2 1

W 12, 13, 14 — System SCADA (Supervisory Control And Data Acquisition) 2
SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin

Wprowadzenie 1

L 1 — Edytor graficzny programu InTouch 1

L 2 — Tworzenie okien w programie InTouch 2

L 3 — Zmienne i potgczenia animacyjne w programie InTouch 2

L 4 — Tworzenie skryptow w programie InTouch 1

L 5 — Wizualizacja wirtualnego procesu technologicznego 2

L 6 — Wprowadzenie do oprogramowania NI LabVIEW 2

L 7 — Zastosowanie mechanizmu LabVIEW Web Server do zdalnej kontroli 2

prostego procesu sekwencyjnego

L 8 — Wprowadzenie do modutu LabVIEW DSC (LV DSC Module) 2

L 9 — Wprowadzenie do oprogramowania TRACE MODE 2

Test zaliczeniowy 1
SUMA 18
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Tresci programowe: projekt Liczba
godzin

P 1 - Wprowadzenie do zajec projektowych 1

P 2 — Wprowadzenie do oprogramowania FACTORY I/O, TIA Portal i 1

sterownika PLC SIMATIC S-7 1200

P 3 — Podstawy tworzenia algorytmow sterowania proceséw przemystowych 1

w $rodowisku FACTORY 1/0O

P 4 — Budowa modelu symulacyjnego (indywidualne zadanie projektowe) 1

P 5, 6 — Projektowanie algorytméw sterowania (indywidualne zadanie 2

projektowe)

P 7 — Uruchamianie zadania projektowego i weryfikacja wynikow 1

P 8, 9 — Prezentacja i zaliczanie indywidualnych zadan projektowych 2
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Specjalistyczne oprogramowanie
3. Instrukcje do wykonania ¢wiczen laboratoryjnych/projektowych
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / projekt - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

F2. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych

P1. Test

P2. Egzamin

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 14
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 15
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Przygotowanie sprawozdan/prezentacji

15

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu

100 h / 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Tatjewski P.: Sterowanie zaawansowane obiektéw przemystowych. Struktury i
algorytmy, Akadem. Oficyna Wyd. EXIT, 2002.
Trybus L.: Regulatory wielofunkcyjne, WNT, 1992.

Gilewski T.: Szkota programisty PLC. Sterowniki Przemystowe, Helion 2017

Seta Z.: Wprowadzenie do zagadnien sterowania. Wykorzystanie programowalnych
sterownikoéw logicznych PLC, Wyd. MIKOM, 2002.

5. Mikulczynski T., Samsonowicz Z.: Automatyzacja dyskretnych proceséw
produkcyjnych, WNT, 1997.

http://www.scadasystems.net/scada-systems.html

www.opcfoundation.org

www.factoryio.com

Macierz realizacji efektéw uczenia sie
Odniesienie efektu do
Efekt
. efektow uczenia sie dla Cele o Narzedzia Sposob
uczenia _ _ Forma zajec
_ kierunku Automatyka przedmiotu dydaktyczne oceny
Si
€ i Robotyka *
KAR1A_WO05,
EU1 C1l wyktad 1,3 F1, P2
KAR1A_W15
EU2 KAR1A W15 C3 wyktad 1,3 F1, P2
KAR1A U10, laboratorium
EU3 Cc2 _ 2,3 F2, P1
KAR1A U1l projekt
* — wg zatgcznika
ll. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
U Student zna pojecia z zakresu wspoétpracy sterownikéw PLC z systemami
SCADA
. Student nie zna podstawowych pojec z zakresu wspotpracy sterownikow PLC z
systemami SCADA
3 Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi oraz potrafi
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podac przyktady przemystowych procesow sekwencyjnych

3.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych oraz zna jezyki

zdefiniowane w normie IEC-61131-3

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych, zna jezyki zdefiniowane
w normie IEC-61131-3 oraz model oprogramowania sterownikow PLC zgodny z
normg IEC-61131-3

4.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych procesow sekwencyjnych, zna jezyki, model
oprogramowania oraz model komunikacji sterownikow PLC zdefiniowany w normie
IEC-61131-3

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych, zna jezyki, model
oprogramowania oraz model komunikacji sterownikéw PLC zdefiniowany w normie
IEC-61131-3, a takze zna pojecia zwigzane z cyfrowymi interfejsami

komunikacyjnymi w systemach PLC

EU2

Student zna podstawowe pojecia z zakresu przemystowych standardow

komunikacyjnych

Student nie zna podstawowych pojec z zakresu przemystowych standardow

komunikacyjnych

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi

opisac etapy réznych typow konwersacji DDE

3.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy roznych typow konwersacji DDE oraz zna podstawowe pojecia

zwigzane ze standardem OLE

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy roznych typow konwersacji DDE, zna podstawowe pojecia zwigzane
ze standardem OLE a takze zna podstawowe pojecia zwigzane ze standardem
COM

4.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy réznych typow konwersacji DDE, zna podstawowe pojecia zwigzane
ze standardem OLE a takze zna podstawowe pojecia zwigzane ze standardami
COM i DCOM

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
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opisac etapy roznych typow konwersacji DDE, zna podstawowe pojecia zwigzane
ze standardami OLE, COM i DCOM a takze zna pojecia zwigzane z przemystowym

standardem komunikacyjnym OPC

EU3

Student stosuje oprogramowanie InTouch, LabVIEW, Trace MODE i FACTORY

1/0 do wizualizacji prostego procesu przemystowego

Student nie stosuje oprogramowania InTouch, LabVIEW, Trace MODE i FACTORY

I/O do wizualizacji prostego procesu przemystowego

Student stosuje edytor graficzny programéw InTouch, Trace MODE i FACTORY 1/O

do tworzenia prostych ksztattéw i symboli obiektéw przemystowych

3.5

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch, Trace MODE i FACTORY 1/O
do tworzenia prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzyé
zmienne oraz potrafi tworzy¢ potgczenia animacyjne w programach InTouch i
TraceMODE

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch, Trace MODE i FACTORY 1/0
do tworzenia prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzyé
zmienne, potgczenia animacyjne i proste skrypty w programach InTouch i
TraceMODE

4.5

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch, Trace MODE i FACTORY 1/O
do tworzenia prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzyé
zmienne, potgczenia animacyjne i proste skrypty oraz konfigurowa¢ komunikacje

DDE z wirtualnym modelem procesu

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch, Trace MODE i FACTORY 1/0
do tworzenia prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzyé
zmienne, potgczenia animacyjne i proste skrypty, potrafi konfigurowa¢ komunikacje
DDE z wirtualnym modelem procesu przemystowego a takze potrafi konfigurowacé

komunikacje ze sterownikiem PLC

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia niestacjonarne

Przedmioty zakresowe

Zakres: Przemystowe systemy

Informatyczne
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Nazwa przedmiotu

Metody analizy i przetwarzania obrazéw

Image analysis and processing methods

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 1S _ANS1 MAIPO
Rodzaj Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
przedmiotu studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. | Cw. | Lab. | Sem | Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze | 9 0 18 0 9 4

Koordy | Prof., dr hab. Andriy Kityk, andriy.kityk@pcz.pl

nator

Prowad | Prof., dr hab. Andriy Kityk, andriy.kityk@pcz.pl

zacy Dr hab. inz. Stawomir Grys, prof. PCz, slawomir.grys@pcz.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Zapoznanie studentow z podstawowymi metodami analizy oraz przetwarzania
obrazow.

C2. Nabycie przez studenta umiejetnosci programistycznych w zakresie analizy i

przetwarzania obrazow.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza z zakresu algebry macierzowej, geometrii i analizy
matematycznej oraz programowania
wysokopoziomowego.
Podstawowa znajomo$¢ srodowisk naukowo-inzynierskich, np. Matlab lub Scilab i
Srodowisk programistycznych.
Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w grupie, w tym proponowania rozwigzania

problemu technicznego.
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Efekty ksztalcenia
EU Student zna metody analizy oraz przetwarzania obrazow.
1.

EU Student potrafi postugiwac sie wybranym srodowiskiem programistycznym w celu

2. analizy oraz przetwarzania obrazéw.

Tresci programowe: wyktady

Liczba

godzin

W1 — Postrzeganie obrazu przez cziowieka. Reprezentacja cyfrowa obrazu.
Matryce CCD. Kamery cyfrowe.
Modele koloru. Metody przetwarzania obrazéw, podstawowe

zastosowania oraz oprogramowanie.

W2 — Kwantyzacja obrazu. Pikselizacja oraz kwantyzacja kolorow. Operacje
bezkontekstowe na obrazie, tablica

LUT. Histogram. Przetwarzanie kontrastu obrazu
(rozciggania/zwezenia histogramu). Przeswietlenie/

przyciemnienie obrazu (przesuniecia histogramu). Algorytmy oraz

przyktady programoéw.

W3 — Wyréwnanie histogramu obrazu kolorowego. Kwantyzacja oraz
binaryzacja obrazu. Progowanie. Negatyw

obrazu. Korekcja gamma. Korekcja kanatow RGB. Balans koloréw.
Przesuniecie kolorow.

Algorytmy oraz przyktady programéw.

W4 — Arytmetyka obrazow. Dodawanie, odejmowanie, mnozenie, dzielenie
oraz potegowanie obrazéw. Kanat

alfa. Operacji logiczne na obrazach. Aspekty praktycznego
zastosowania operacji arytmetycznych.

Dodanie krawedzi do obrazu. Usuwanie szumu przez usrednianie.
Odejmowanie tta. Wykrywanie ruchu

przez dzielenie obrazow. Algorytmy oraz przyktady programow.
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W5 — Cyfrowa filtracja obrazéw. Operacje kontekstowe. Konwolucja. Szumy 1
w obrazach. Szum impulsowy

(pieprz & sol). Szum biaty. Metody usuwania szuméw. Filtr Gaussa.
Filtr medianowy. Wygtadzanie

konserwatywne. Filtr usredniajgcy adaptacyjny. Rozmycie oraz
wyostrzanie obrazéw. Algorytmy oraz

przyktady programow.
W6 — Wykrywanie cech w obrazach cyfrowych. Operator krzyzowy Robertsa. 1
Operator Sobela. Operator

kompasowy. Operator Kirscha. Maski Prewitta. Gradient oraz
laplasjan obrazu. Wyodrebnianie krawedzi.

Detekcja przejscia przez zero. Detektor krawedzi Canny’ego.
Algorytmy oraz przyktady programéw.
W7 — Przeksztatcenia geometryczne obrazoéw: przeskalowanie, translacja, 2
obracanie, odbicia symetryczne,

pochylenie, transformacja perspektywiczna. Operacje morfologiczne:
erozja, dylatacja, otwarcie/

zamkniecie, detekcja szczytow i dolin, szkieletyzacja, obcinanie gatezi,
Scienianie. Algorytmy oraz

przyktady programow.
W8 — Test zaliczeniowy 1

SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Zapoznanie sie ze srodowiskiem programistycznym. Moduty 1
przetwarzania obrazow. Instalacja
Srodowiska oraz modutéw. Zapoznanie sie z podstawowymi funkcjami

analizy i przetwarzania obrazéw.
L2 — Histogram obrazu. Przetwarzanie kontrastu. 2
Przeswietlenie/przyciemnienie obrazu. Negatyw obrazu.
L3 — Dodawanie zaktdcenia do obrazu. Zaktécenia typu pieprz & sél i ich 2
filtracja.
L4 — Arytmetyka obrazéw. Kanat alfa. Operacje logiczne na obrazach. 2
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L5 — Binaryzacja oraz kwantyzacja obrazow. Progowanie. 2
L6 — Korekcja kanatéw RGB. Korekcja gamma. 2
L7 — Zmiana rozmiaru obrazu. Przeksztatcenia geometryczne obrazu. 2
L8 — Pochodna oraz laplasjan obrazu. Detekcja krawedzi. 2
L9 — Operacje morfologiczne. 2
L10 — Test zaliczeniowy 1
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P1 — Zasady realizacji i zaliczenia projektu. 1
P2 — Omoéwienie tematdow zadan projektowych. Projekty do realizaciji 1
indywidualnie lub w zespotach
dwuosobowych.
P3 — Realizacja zadan projektowych. Oméwienie zagadnien wynikajgcych w 6
trakcie pracy nad projektami.
P4 — Zaliczenie projektu / wpisy do indeksu. 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna (wyktad). Rzutnik komputerowy wraz z ekranem.

Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych.

programistyczne (Scilab lub Matlab).

-

Podreczniki i skrypty.
Internet.

6. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Komputery (system operacyjny Windows 7/8/10). Zainstalowane srodowisko

Sposoby oceny efektow ksztatcenia (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)
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F1.
F2.
P1.

P2.
P3.

Aktywnosc¢ na wyktadach (dyskusja).

Aktywnosc¢ podczas laboratorium, zaliczenie zadan - 50% oceny koncowej
(laboratorium) .

Zaliczenie na ocene wyktadu.

Zaliczenie na ocene zadan projektowych.

Test zaliczeniowy (laboratorium) - 50% oceny koncowej (laboratorium).

Obcigzenie pracg doktoranta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 14
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 15
Wykonanie zadania projektowego 20
Przygotowanie do kolokwium 15
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

Tadeusiewicz T., Korohoda P.: Komputerowa analiza i przetwarzanie obrazéw, Wyd.

Fundacji Postepu Telekomunikacii,

Krakow 1997.

Wrobel Z., Koprowski R.: Praktyka przetwarzania obrazéw z zadaniami w programie

Matlab, Wyd. EXIT, Warszawa 2012.

Malina W., Smiatacz M.: Cyfrowe przetwarzanie obrazéw, Wyd. EXIT, Warszawa

2000.

Zawada-Tomkiewicz A.: ,Komputerowa analiza i przetwarzanie obrazéw”,

Wydawnictwo Politechniki Koszalinskiej, Koszalin 1999, 78 str.

Katarzyna Stgpor, Metody klasyfikacji obiektow w wizji komputerowej”, Wydawnictwo

Naukowe PWN 2011.

Marek Kurzynski, Rozpoznawanie obiektéw, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Wroctawskiej, 1997.

Shih F.Y. Image Processing and Pattern Recognition. Fundamentals and Techniques,

Wiley and Sons, 2010.

Marek Sawerwain, Przetwarzanie obrazéw grafiki 2D, PWN, Warszawa 2016.
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10.

Solomon Ch., Breckon T.: Fundamentals of digital image processing. Practical
approach with examples in Matlab, Wiley-Blackwell 2011.
Gonzalez R., Woods R., Eddins S.: Digital Image Processing Using MATLAB,

Pearson Prentice-Hall 2004.

Macierz realizacji efektow ksztatcenia

Odniesienie efektu do
Efekt : L Cele _ )
_ efektéw uczenia sie dla : Forma Narzedzia Sposob
uczenia _ _ przedmiot o
_ kierunku Automatyka i zajec dydaktyczne oceny
si u
¢ Robotyka*
KAR1A W09,
EU1 Ci1 W, Lab 1,2,3,4,5 F1, P1
KAR1A W15
KAR1A UO03, KAR1A U10, W, Lab,
EU2 C2 _ 1,2,3,4,5 F2, P2,P3
KAR1A U16 Proj

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Oce
Efekty
na
EU
1 Student zna metody analizy oraz przetwarzania obrazéw.
Student nie zna podstawowych metod analizy oraz przetwarzania obrazéw. Nie ma
2 | wiedzy z zakresu zarowno techniki fotografii cyfrowej jak i oprogramowania w tej
dziedzinie.
3 Student zna reprezentacje cyfrowe obrazéw. Ma podstawowg wiedze z zakresu
techniki fotografii cyfrowej oraz oprogramowania w tej dziedzinie.
Student zna reprezentacje cyfrowe obrazéw. Ma wiedze z zakresu techniki fotografii
3.5 | cyfrowej oraz oprogramowania w tej dziedzinie. Ma wiedze w zakresie metod
przetwarzania kontrastu, przeswietlenia/przyciemnienia obrazéw.
Student zna reprezentacje cyfrowe obrazéw oraz ma obszerng wiedze z zakresu
4 | techniki fotografii cyfrowej. Ma wiedze w zakresie metod przetwarzania kontrastu,

przeswietlenia/przyciemnienia, kwantyzacji i binaryzacji, progowaniu oraz korekgcji
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gamma obrazdéw.

Student zna reprezentacje cyfrowe obrazéw oraz ma obszerng wiedze z zakresu

techniki fotografii cyfrowej. Ma obszerng wiedze w zakresie metod bezkontekstowego

45 przetwarzania obrazow, operacji arytmetycznych na obrazach. Zna metody
geometrycznego przetwarzania obrazow.
Student zna reprezentacje cyfrowe obrazéw. Ma obszerng wiedze z zakresu techniki
. fotografii cyfrowej. Zna metody geometrycznego przetwarzania obrazéw. Ma

obszerng wiedze w zakresie zardwno metod bezkontekstowego jak i kontekstowego

przetwarzania obrazow, w tym wiedze o metodach filtracji obrazow.

EU | Student potrafi postugiwaé si¢ wybranym srodowiskiem programistycznym w

2 | celu analizy oraz przetwarzania obrazéw.

Student nie potrafi wykonywac¢ zadnych operacji w zakresie analizy oraz

przetwarzania obrazéw.

3 | Student potrafi wczyta¢ obraz, wyprowadzi¢ histogram obrazu.

Student potrafi wczyta¢ obraz oraz wyprowadzi¢ histogram obrazu. Potrafi pisa¢ kody
3.5 | programow realizujgcych procedury przetwarzania kontrastu,

przeswietlenia/przyciemnienia obrazow.

Student potrafi pisa¢ kody programoéw realizujgcych szeroki zakres operacji

bezkontekstowych na obrazach.

s Student potrafi pisa¢ kody programow realizujgcych zakres wybranych procedur
' przetwarzania obrazow zaréwno bezkontekstowych jak i kontekstowych.

Student potrafi pisa¢ kody programoéw realizujgcych szeroki zakres procedur
5 | przetwarzania obrazow zaréwno bezkontekstowych jak i kontekstowych, w tym

procedur dotyczgcych filtracji obrazéw oraz detekcji krawedzi.

[l INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzgcy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Sterowniki PLC i Systemy SCADA

PLC Controllers and SCADA Systems

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

2S_ANS1_PLCSCD

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow

Liczba godzin w semestrze 18 0

18 0 0

ECTS

Koordynator | dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

mgr inz. Olga Sochacka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu wspotpracy sterownikéw PLC z systemami

SCADA.

C2. Nabycie przez studentow umiejetnosci tworzenia aplikacji do wizualizacji proceséw

przemystowych.

C3. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu przemystowych standardow

komunikacyjnych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z podstaw automatyki oraz z zakresu ciggtych i dyskretnych uktadow

sterowania.

Wiedza z podstaw informatyki i umiejetnosci w zakresie programowania.

Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.

Efekty uczenia sie
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EUL1l. Student zna ogdlng charakterystyke systemu SCADA oraz pojecia z zakresu
wspotpracy sterownikow PLC z systemami SCADA

EU2. Student zna podstawowe pojecia z zakresu przemystowych standardow
komunikacyjnych

EU3. Student stosuje oprogramowanie InTouch, LabVIEW i Trace MODE do wizualizacji

prostego procesu przemystowego

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin

W 1 — Wprowadzenie do przemystowych systemow sterowania 1

W 2 — Sterowanie hierarchiczne 1

W 3 — Model oprogramowania i komunikacji sterownikéw PLC zgodnie z 2

normg IEC 61131-3

W 4 — Cyfrowe interfejsy komunikacyjne w systemach PLC 2

W 5 — Dynamiczna wymiana danych (DDE) i protokét Wonderware SuiteLink 2

W 6 — Standard OPC 2

W 7 — Ogdlna charakterystyka systemow SCADA 2

W 10 — Program InTouch. 1

W 11 — Wprowadzenie do srodowiska LabVIEW 1

W 12 — Programowanie w srodowisku LabVIEW 1

W 13 — Wprowadzenie do Datalogging and Supervisory Control (DSC) 1

W 14 — Oprogramowanie TraceMODE 1

Test zaliczeniowy 1

SUMA 18

Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin

Wprowadzenie 1

L 1 2 — Zastosowanie sterownika SIEMENS S7-1200 i oprogramowania 1

FACTORY I/O do sterowania wirtualnym modelem procesu (1)

L 3 — Zastosowanie sterownika SIEMENS S7-1200 i oprogramowania 1

FACTORY I/O do sterowania wirtualnym modelem procesu (2)

L 4 — Zastosowanie sterownika SIEMENS S7-1200 i oprogramowania 1

FACTORY I/O do sterowania wirtualnym modelem procesu (3)

L 5 — Edytor graficzny InTouch’a 2
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L 6 — Tworzenie okien w InTouch’u

L 7 — Tworzenie zmiennych i potgczen animacyjnych w InTouch’u

L 8 — Tworzenie skryptow w InTouch’u

L 9 — Alarmy i zdarzenia w programie InTouch

L 10 — Wprowadzenie do srodowiska LabVIEW

L 11 — Zastosowanie mechanizmu LabVIEW Web Server

L 12 — Wprowadzenie do modutu LabVIEW DSC (LV DSC Module)

Test zaliczeniowy

Rl R R R NN NN

SUMA

=
o

Narzedzia dydaktyczne

1.

2
3.
4

Prezentacja multimedialna
Specjalistyczne oprogramowanie

Instrukcje do wykonania ¢wiczenh laboratoryjnych

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / projekt - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

F2. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych
P1. Test

P2. Egzamin

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosSci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 24
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 20
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 0
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
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1. Tatjewski P.: Sterowanie zaawansowane obiektow przemystowych. Struktury i
algorytmy, Akadem. Oficyna Wyd. EXIT, 2002.
Trybus L.: Regulatory wielofunkcyjne, WNT, 1992.

Seta Z.: Wprowadzenie do zagadnien sterowania. Wykorzystanie programowalnych
sterownikéw logicznych PLC, Wyd. MIKOM, 2002.

4. Mikulczynski T., Samsonowicz Z.: Automatyzacja dyskretnych proceséw
produkcyjnych, WNT, 1997.

http://www.scadasystems.net/scada-systems.html

www.opcfoundation.org

Macierz realizacji efektéw uczenia sie
Odniesienie efektu do
Efekt - _
_ efektéw uczenia sie dla Cele . Narzedzia Sposob
uczenia : _ Forma zajec¢
_ kierunku Automatyka przedmiotu dydaktyczne oceny
si
€ i Robotyka *
KAR1A W05,
EU1 C1l wyktad 1,3 F1, P2
KAR1A W15
EU2 KAR1A W15 C3 wyktad 1,3 F1, P2
KAR1A U110, _
EU3 Cc2 laboratorium 2,3 F2, P1
KAR1A U1l

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student zna pojecia z zakresu wspoétpracy sterownikéw PLC z systemami
SCADA
. Student nie zna podstawowych pojec z zakresu wspétpracy sterownikow PLC z
systemami SCADA
Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi oraz potrafi
® podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych
Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
3.5 | podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych oraz zna jezyki
zdefiniowane w normie IEC-61131-3
4 Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych, zna jezyki zdefiniowane
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w normie IEC-61131-3 oraz model oprogramowania sterownikéw PLC zgodny z
normg IEC-61131-3

4.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych, zna jezyki, model
oprogramowania oraz model komunikacji sterownikow PLC zdefiniowany w normie
IEC-61131-3

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z procesami sekwencyjnymi, potrafi
podac przyktady przemystowych proceséw sekwencyjnych, zna jezyki, model
oprogramowania oraz model komunikacji sterownikow PLC zdefiniowany w normie
IEC-61131-3, a takze zna pojecia zwigzane z cyfrowymi interfejsami

komunikacyjnymi w systemach PLC

EU2

Student zna podstawowe pojecia z zakresu przemystowych standardow

komunikacyjnych

Student nie zna podstawowych pojec z zakresu przemystowych standardéw

komunikacyjnych

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi

opisac etapy roznych typow konwersacji DDE

3.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy roznych typow konwersacji DDE oraz zna podstawowe pojecia

zwigzane ze standardem OLE

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy roznych typow konwersacji DDE, zna podstawowe pojecia zwigzane
ze standardem OLE a takze zna podstawowe pojecia zwigzane ze standardem
COM

4.5

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy roznych typow konwersacji DDE, zna podstawowe pojecia zwigzane
ze standardem OLE a takze zna podstawowe pojecia zwigzane ze standardami
COM i DCOM

Student zna podstawowe pojecia zwigzane z dynamiczng wymiang danych, potrafi
opisac etapy réznych typow konwersacji DDE, zna podstawowe pojecia zwigzane
ze standardami OLE, COM i DCOM a takze zna pojecia zwigzane z przemystowym

standardem komunikacyjnym OPC

EU3

Student stosuje oprogramowanie InTouch, LabVIEW i TraceMODE do

wizualizacji prostego procesu przemystowego

Student nie stosuje oprogramowania InTouch, LabVIEW i TraceMODE do
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wizualizacji prostego procesu przemystowego

Student stosuje edytor graficzny programow InTouch i TraceMODE do tworzenia

prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych

3.5

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch i TraceMODE do tworzenia
prostych ksztattéw i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzy¢ zmienne oraz

potrafi tworzy¢ potgczenia animacyjne w programach InTouch i TraceMODE

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch i TraceMODE do tworzenia
prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzy¢ zmienne,

potgczenia animacyjne i proste skrypty w programach InTouch i TraceMODE

4.5

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch i TraceMODE do tworzenia
prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzy¢ zmienne,
potgczenia animacyjne i proste skrypty oraz konfigurowaé komunikacje DDE z

wirtualnym modelem procesu

Student stosuje edytor graficzny programu InTouch i TraceMODE do tworzenia
prostych ksztattow i symboli obiektéw przemystowych, potrafi tworzy¢ zmienne,
potgczenia animacyjne i proste skrypty, potrafi konfigurowaé komunikacje DDE z
wirtualnym modelem procesu przemystowego a takze potrafi konfigurowacé

komunikacje ze sterownikiem PLC

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Metody statystyczne w systemach przemystowych

Statistical methods in industrial systems

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 3S_ANS1 MSwSP
Rodzaj przedmiotu | Stopienh Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 3 6
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordynator | prof. dr hab. inz. Tomasz Poptawski, poptom@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | prof. dr hab. inz. Tomasz Poptawski, poptom@el.pcz.czest.pl

dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

mgr inz. Monika Wezgowiec, m.wezgowiec@el.pcz.czest.pl

mgr Piotr Chabecki, piotr.chabecki@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

Cs3.

Zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami z zakresu wnioskowania
statystycznego

Poznanie metod modelowania i prognozowania proceséw przemystowych z
zastosowaniem modeli statystycznych i ekonometrycznych wraz z oceng wtasnosci
modelu.

Poznanie przez studentéw wybranych metody doboru celéw i sposobow rozwigzania

problemach decyzyjnych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

2
3.
4

Wiedza z zakresu przedmiotéw: Podstawy programowania i Podstawy automatyki
Ogdlna wiedza gospodarczo - ekonomiczna
Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie

Umiejetnos¢ samodzielnego tworzenia referatu na zadane zagadnienie
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5. Umiejetnos¢ obstugi komputera, obstugi pakietu Office, oraz korzystania ze zrédet

literaturowych i zasobdw internetowych

Efekty uczenia sie

EUL.

EU2.

Student ma uporzgdkowang wiedze z zakresu zasad projektowania eksperymentu

I przeprowadzania badan, dokumentowania wynikow pomiaréw oraz obliczania
niepewnosci uzyskanych wynikow, jednostek miar, a takze zna zasady stosowania
aparatury pomiarowej oraz wtasciwosci podstawowych przyrzgdow pomiarowych,
funkcjonowania systemow pomiarowych oraz metody komunikacji przyrzgdow

I oprogramowania systemow

Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych
projektowanie uktadow i systemow elektrycznych - dostrzegac ich aspekty
pozatechniczne, w tym srodowiskowe, ekonomiczne i prawne lub potrafi opracowac i
zrealizowac rozwigzanie inzynieryjno-techniczne skierowane na stworzenie

wysokoefektywnego i ekonomicznego uktadu automatyki

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin

W1 — Oméwienie programu zajec, przedstawienie wymagan dotyczgcych celow 1

przedmiotu oraz efektéw uczenia sie, omowienie literatury przedmiotu, wskazanie

zrédet podstawowych i pomocniczych

W2-Elementy statystyki. Opracowanie i prezentacja materiatu statystycznego. 1

W3—Charakterystyki liczbowe zbiorowosci. Miary statystyczne. Metody analizy 1

korelacyjnej.

W4 - Pojecie prognozy. Funkcje i klasyfikacje prognoz. Organizacja procesu 1

prognostycznego.

WS5 - Prognozowanie z wykorzystaniem szeregéw czasowych.

W6 - Modele wygtadzania wykfadniczego. Liniowy model Holta, model Wintersa.

W7-Klasyczna metoda najmniejszych kwadratow MNK.

W8 - Ocena modelu predykcyjnego.

W9 — Test podsumowujgcy

©o| P P R R, P,

SUMA

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin
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L1 — Krotkie wprowadzenie, omowienie wymagan zaliczenia. Omowienie 1
harmonogramu i tematyki laboratorium i sposobu przebiegu zajec
L2 — Budowa, testowanie i ocena modeli ekstrapolacji trendu. 2
L3 — Budowa, testowanie i ocena modeli statystycznych opartych na ,metodach 2
naiwnych” i Srednich.
L4 — Budowa, testowanie i ocena modelu Holta 2
L5 — Budowa, testowanie i ocena modelu Wintersa 4
L6 - Budowa i testowanie modelu regres;ji liniowej 4
L7 - Ocena modeli predykcyjnych wielowymiarowych 2
L8 — Zaliczenie laboratorium 1
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Licz
ba
god
zin
P1 — Krotkie wprowadzenie, omowienie wymagan na zaliczenie. Omowienie 1
harmonogramu i tematyki projektu oraz sposobu realizacji zaje¢
P2 — Omoéwienie zatozen wstepnych do projektu. Wybor materiatu statystycznego 2
oraz jego dekompozycja.
P3 — Oméwienie zatozen wstepnych do projektu. Selekcja testéw statystycznych. 2
Wybor symulacji procesu lub prognozowania. Selekcja prognostycznych metod
statystycznych.
P4 - Omdwienie oceny uzyskanych wynikéw projektowych. 2
P5 — Zaliczenie projektu 2
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna

2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Specjalistyczne oprogramowanie
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie
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Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujgca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc na zajeciach, ocena realizacji zadan w laboratorium, ocena aktywnosci i
przygotowania tematycznego studenta do laboratorium, ocena poprawnosci
wykonania projektu przez studenta.

P1. Kolokwium lub test sprawdzajgcy

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 25
Przygotowanie do zajec¢ 10
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 9
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Tadeusz Kufel, Ekonometria Rozwigzywanie problemow z wykorzystaniem
programu GRETL, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 3, 2018
Mieczystaw Sobczyk, Statystyka, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa, 5, 2018

3. Marianna Lipiec-Zajchowska (redakcja), Optymalizacja proceséw decyzyjnych,
Wydawnictwa Naukowe Wydziatu Zarzgdzania Uniwersytetu Warszawskiego,
Warszawa 1999

4. Barbara Radzikowska(redakcja), Metody Prognozowania. Zbiér zadan,
Wydawnictwo Akademii Ekonomicznej, Wroctaw 2000

5 Poptawski T. Teoria i praktyka planowania rozwoju i eksploatacji systemow
elektroenergetycznych. Wybrane aspekty. Wydawnictwo Politechniki
Czestochowskiej. Czestochowa 2013

6 Poptawski T. (Red.). Wybrane zagadnienia prognozowania dtugoterminowego w
systemach elektroenergetycznych. Wydawnictwo Politechniki Czestochowskie;j.
2012.

7 Dobrzanska |., Dgsal K.,L.yp J., Poptawski T., Sowinski J.: Prognozowanie w
elektroenergetyce. Zagadnienia wybrane. Wydawnictwo Politechniki
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Czestochowskiej, Czestochowa 2002.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

S, Odniesienie efektu do
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz?nla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S Robotyka *
EU1 KAR1A W11 Cc1,C2 W, Sem 1,2,3 F1,P1
EU2 KAR1A U22 C3 W, Proj 1,2,3 P1

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student ma uporzadkowang wiedze z zakresu zasad projektowania
eksperymentu i przeprowadzania badan, dokumentowania wynikéw pomiaréw
oraz obliczania niepewnosci uzyskanych wynikéw, jednostek miar, a takze
zna zasady stosowania aparatury pomiarowej oraz wiasciwosci
podstawowych przyrzadéw pomiarowych, funkcjonowania systemow
pomiarowych oraz metody komunikacji przyrzadéw i oprogramowania

systemow

Student nie potrafi oméwi¢ zadnego z tematdw merytorycznych prezentowanych na

zajeciach

Student potrafi oméwi¢ niektore z tresci wyktadowych, stabo orientuje sie w

tematyce

3.5

Student potrafi omoéwié niektore z tresci wykladowych, poprawnie orientuje sie w

tematyce

Student poprawnie wypowiada sie na wybrane elementy wczesniej zapowiadane;j

tematyki omawianej na zajeciach

4.5

Student dobrze opanowat materiat przewidziany w ramach laboratorium, projektu

oraz wykfadow

Student zna tematyke przewidziang w ramach zaje¢, potrafi wypowiedzie¢ sie na

dowolny temat przewidziany w ramach zaje¢

EU2

Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujacych
projektowanie uktadow i systemoéw elektrycznych - dostrzegaé ich aspekty

pozatechniczne, w tym sSrodowiskowe, ekonomiczne i prawne lub potrafi
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opracowac i zrealizowac¢ rozwigzanie inzynieryjno-techniczne skierowane na

stworzenie wysokoefektywnego i ekonomicznego uktadu automatyki

Student nie potrafi oméwic¢ zadnego z tematéw merytorycznych prezentowanych na

zajeciach

Student potrafi oméwi¢ niektore z tresci wyktadowych, stabo orientuje sie w

tematyce

a iz Student potrafi omowi¢ niektore z tresci wyktadowych, poprawnie orientuje sie w
' tematyce

Student poprawnie wypowiada sie na wybrane elementy wczesniej zapowiadane;j

tematyki omawianej na zajeciach

e Student dobrze opanowat materiat przewidziany w ramach laboratorium, projektu
' oraz wykftadéw

Student zna tematyke przewidziang w ramach zaje¢, potrafi wypowiedziec€ sie na

dowolny temat przewidziany w ramach zaje¢

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Programowanie w jezyku Python

Programming in Python

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

4S_ANS1_PwJP

Rodzaj przedmiotu

do wyboru

Stopien Tryb studiow Jezyk zajec
studiow
1 niestacjonarne polski

Rok Semestr

3 6

Rodzaj zajeé

Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj.

Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0

Liczba punktow
ECTS

Koordynator | dr hab.

inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab.
dr hab.
dr hab.

inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

inz. Grzegorz Dudek, prof. PCz, dudek@el.pcz.czest.pl

inz. Stawomir Grys, prof. PCz, grys@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu podstaw programowania w jezyku Python.

C2. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu zastosowan jezyka Python do

rozwigzywania wybranych zadan z zakresu programowania.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenc;ji

1. Wiedza z zakresu algorytmiki.

2. Umiejetnosc obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i zasobow

internetowych.

Efekty uczenia sie

EUl. Student ma wiedze z zakresu programowania w jezyku Python.

EU2. Student potrafi zastosowac¢ jezyk Python do rozwigzywania wybranych zadanh z

zakresu programowania.
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Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Wprowadzenie do jezyka Python. Podstawy obstugi Srodowiska 1
uruchomieniowego.
W2 — Podstawowe typy danych w jezyku Python 2
W3 — Dynamiczne typy danych w jezyku Python 2
W4, 5 — Ltancuchy znakow, listy, krotki, stowniki. 2
W6, 7 — Instrukcje jezyka Python 2
W8, 9 — Funkcje w jezyku Python 2
W10, 11 — Moduty i pakiety modutow w jezyku Python 2
W12, 13 — Programowanie obiektowe w jezyku Python 2
W14 — Obstuga wyjagtkow i operacje wejscia-wyjscia 2
W 15 — Test zaliczeniowy 1
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Wprowadzenie 1
L2 — Podstawy obstugi srodowiska uruchomieniowego jezyka Python. 1
Srodowisko interaktywne IPython.
L3 — Podstawy zintegrowanego srodowiska programistycznego PyCharm. 1
Tworzenie i zarzgdzanie projektami
L4 — Podstawowe typy danych i zmienne w jezyku Python. Analiza bteddw 2
czasu wykonania
L5 — Zaawansowane struktury danych w jezyku Python. 2
L7, 8 — Instrukcje jezyka Python. Sterowanie przebiegiem programu. 2
L9 — Zastosowanie funkcji w jezyku Python. 2
L10, 11 — Programowanie w jezyku Python z uzyciem modutéw. Biblioteki 2
wbudowane.
L12, 13 — Programowanie obiektowe w jezyku Python. 2
L14 — Obstuga wyjgtkdw i operacje wejscia-wyjscia w jezyku Python. 2
L15 — Test zaliczeniowy 1
SUMA 18
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Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Specjalistyczne oprogramowanie

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach

P1. Test

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 24
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 20
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 0
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Lutz M.: Python. Wprowadzenie, wydanie IV. Helion.
2. Boschetti A., Massaron L.: Python. Podstawy nauki o danych, wydanie Il. Helion.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

S, Odniesienie efektu do
e
_ efektéw uczenia sie dla Cele . Narzedzia Sposob
uczenia _ _ Forma zaje¢
. kierunku Automatyka | przedmiotu dydaktyczne oceny
si
5 i Robotyka *
EU1 KARIA_ W03 Ci,C2 Wyktad 1,2 F1
EU2 KARIA_U16 C1,C2 Laboratorium 1,2 F1, P1

336




* —wg zalgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUl1 | Student ma wiedze z zakresu programowania w jezyku Python
2 Student nie ma wiedzy z zakresu programowania w jezyku Python.
. Student posiada wiedze z zakresu srodowiska uruchomieniowego jezyka Python,
srodowiska PyCharm a takze zna podstawowe typy danych.
3.5 | Student ma wiedze wiekszg niz na ocene 3, ale niewystarczajgcg na ocene 4.
Student posiada wiedze z zakresu srodowiska uruchomieniowego jezyka Python
4 oraz srodowiska PyCharm, zna podstawowe typy danych, instrukcje sterujgce i
zaawansowane struktury danych jezyka Python.
4.5 | Student ma wiedze wiekszg niz na ocene 4, ale niewystarczajgcg na ocene 5.
Student posiada wiedze z zakresu srodowiska uruchomieniowego jezyka Python
oraz srodowiska PyCharm, zna podstawowe typy danych, instrukcje sterujgce i
5 zaawansowane struktury danych jezyka Python a takze zna pojecia zwigzane z
funkcjami, programowaniem obiektowym, obstugg wyjgtkdw i operacjami wejscia-
wyjscia.
- Student potrafi zastosowac jezyk Python do rozwigzywania wybranych zadan
z zakresu programowania
5 Student nie potrafi zastosowac jezyka Python do rozwigzywania wybranych zadan z
zakresu programowania.
Student potrafi obstugiwac¢ srodowisko uruchomieniowe jezyka Python oraz
3 Srodowisko PyCharm, a takze stosuje zmienne podstawowych typéw danych do
rozwigzywania wybranych zadan z zakresu programowania.
3.5 | Student ma umiejetnosci wigksze niz na ocene 3, ale niewystarczajgce na ocene 4.
Student potrafi obstugiwac¢ srodowisko uruchomieniowe jezyka Python oraz
p srodowisko PyCharm, stosuje zmienne podstawowych typow danych, instrukcje
sterujgce i zaawansowane struktury danych jezyka Python do rozwigzywania
wybranych zadan z zakresu programowania.
4.5 | Student ma umiejetnosci wigksze niz na ocene 4, ale niewystarczajgce na ocene 5.
Student potrafi obstugiwac¢ srodowisko uruchomieniowe jezyka Python oraz
. srodowisko PyCharm, stosuje zmienne podstawowych typow danych, instrukcje

sterujgce, zaawansowane struktury danych oraz funkcje i programowanie

obiektowe, a takze wyjatki i operacje wejscia-wyjscia do rozwigzywania wybranych

337




zadan z zakresu programowania.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Przemystowe systemy czasu rzeczywistego

Industrial real-time systems

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

5S_ANS1_PSCR

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw

Liczba godzin w semestrze

9E 0

18 0 9

ECTS

Koordynator | dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

dr inz. Mirostaw Kornatka, kornatka@el.pcz.czest.pl

dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu przemystowych systemow informacyjnych

czasu rzeczywistego

C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci obstugi wybranych systeméw informacyjnych

czasu rzeczywistego

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z zakresu systemoéw informatycznych i baz danych

Umiejetnosc obstugi komputera i aplikacji komputerowych

2
3. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej i w grupie
4

Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych

Efekty uczenia sie

EULl. Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemow czasu rzeczywistego
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EU2. Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systeméw czasu

rzeczywistego
Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W1 — Systemy informacyjne czasu rzeczywistego 1
W2 — Wybrane funkcje kontrolera domeny 1
W3 — Tworzenie ekranéw synoptycznych — funkcje podstawowe 1
W4 — Tworzenie ekrandw synoptycznych — funkcje zaawansowane 1
W5 — Tworzenie struktur zasobdéw, funkcje podstawowe Pl System Explorer 1
W6 — Tworzenie struktur zasobow, funkcje zaawansowane Pl System 1
Explorer
W7 — Przygotowanie raportow 1
W8 — Baza danych czasu rzeczywistego, dostep do danych w bazie danych 1
Kolokwium zaliczeniowe 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Tworzenie kont, grup i nadawanie uprawnien na kontrolerze domeny 2
L2 — Tworzenie ekranéw synoptycznych funkcje podstawowe — PI 2
ProcessBook
L3 — Tworzenie ekranéw synoptycznych funkcje zaawansowane — Pl 2
ProcessBook
L4 — Tworzenie struktur zasobéw — Pl System Explorer 2
L5 — Podstawowe funkcje PI DataLink 2
L6 — Zaawansowane funkcje PIDatalLink 2
L7 — Tworzenie raportéw z wykorzystaniem PI DataLink 2
L8 — Automatyzacja procesu tworzenia struktur — P1 Builder 2
Kolokwium zaliczeniowe 2
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P1 — Przedstawienie zatozen projektowych systemu czasu rzeczywistego 1
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P2 — Architektura systemu, wybdér komponentow

P3 — Elementy systemu — funkcjonalnosc¢

P4-7 — Wdrozenie i walidacja systemu

P8-9 — Opracowanie dokumentacji

©o| N B R R

SUMA

Narzedzia dydaktyczne

1.

2
3.
4

Prezentacja multimedialna
Specjalistyczne oprogramowanie

Stanowisko komputerowe

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad / projekt - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach

F2. Ocena poprawnego wykonania zadania postawionego w trakcie zaje¢
P1. Egzamin

P2. Kolokwium

P3.

Opracowanie dokumentacji projektowej

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosSci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 20
Przygotowanie do zaje¢ 14
Przygotowanie do kolokwium 10
Przygotowanie do egzaminu 5
Przygotowanie dokumentacji z zaje¢ projektowych 15
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Plaza R., Wrébel E.: ,Systemy czasu rzeczywistego”, Wydawnictwo Naukowo —

Techniczne, Warszawa 1988.

341




2. https://www.osisoft.com/pi-system

3. https://livelibrary.osisoft.com

Macierz realizacji efektow uczenia sie

- Odniesienie efektu do
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
ucz?nla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EU1 KARLA_WOT, c1 W 1 F1, P1
KAR1A W15, KAR1A UO1
KAR1A UO1,
EU2 KAR1A UO03, KAR1A KO3, C2 Lab., 2,3 F2, P2, P3
KAR1A K04 Pro)

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemow czasu
rzeczywistego
. Student nie zna zasad funkcjonowania przemystowych systemow czasu
rzeczywistego
. Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemoéw czasu rzeczywistego
na poziomie podstawowym
A Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemow czasu rzeczywistego
na poziomie wyzszym niz podstawowy
4 Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemoéw czasu rzeczywistego
na poziomie $rednim
" Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemow czasu rzeczywistego
na poziomie wyzszym niz sredni
5 Student zna zasady funkcjonowania przemystowych systemow czasu rzeczywistego
na poziomie zaawansowanym
B Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systeméw czasu
rzeczywistego
. Student nie posiada umiejetnosci obstugi przemystowych systemoéw czasu

rzeczywistego
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5 Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systemoéw czasu
rzeczywistego na poziomie podstawowym
Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systemow czasu
32 rzeczywistego na poziomie wyzszym niz podstawowy
4 Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systemoéw czasu
rzeczywistego na poziomie srednim
e Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systeméw czasu
rzeczywistego na poziomie wyzszym niz sredni
5 Student posiada umiejetnos¢ obstugi przemystowych systemdéw czasu
rzeczywistego na poziomie zaawansowanym

[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentow na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Metody sztucznej inteligencji w automatyce

Artificial Intelligence Methods in Automation

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 6S_ANS1_MSIwA
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordynator | Dr hab. inz. Grzegorz Dudek, prof. PCz, dudek@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Grzegorz Dudek, prof. PCz, dudek@el.pcz.czest.pl
Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, dudek@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Pawet Petka, p.pelka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu wybranych metod sztucznej inteligencji.
C2. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie wykorzystania metod

sztucznej inteligencji do rozwigzywania problemow w automatyce

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z matematyki z zakresu rownan liniowych, teorii zbioréw, rachunku
macierzowego, rachunku prawdopodobienstwa i statystyki.
Wiedza z zakresu podstaw programowania w jezykach wysokiego poziomu.
Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze Zzrodet literaturowych i zasobow

internetowych.

Efekty uczenia sie

EU1l. Student ma wiedze z zakresu metod sztucznej inteligencji.
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EU2. Student ma praktyczne umiejetnosci w zakresie wykorzystania metod sztucznej

inteligencji do rozwigzywania problemow

Tresci programowe: wyklady Liczba

godzin
W1 - Informacje wstepne 1
W2-W3 - Systemy uczgce sie 2
W4-W5 - Sztuczne sieci neuronowe 2
W6 - Logika rozmyta 1
W7 - Wnioskowanie rozmyte 1
W8 - Algorytmy genetyczne 1
W9 - Algorytmy ewolucyjne 1
SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin
L1 - Narzedzia do implementacji metod sztucznej inteligencji 2
L2 - Aproksymacja funkcji za pomocg wielowarstwowego perceptronu 4
L3 - Klasyfikator neuronowy na bazie wielowarstwowego perceptronu 2
L4 - Rozmyty system decyzyjny 4
L5 - Algorytmy genetyczne i ewolucyjne 4
Kolokwium zaliczeniowe 2
SUMA 18

Tresci programowe: projekt Liczba

godzin
P1 — Sieci neuronowe w automatyce 3
P2 — Systemy rozmyte w automatyce 3
P3 — Algorytmy ewolucyjne w automatyce 3
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna

3. Komputery i specjalistyczne oprogramowanie
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4.

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)
F1. Zaliczenie na ocene sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych
P1. Kolokwium

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 20
Przygotowanie do zajec¢ 15
Przygotowanie do kolokwium 5
Przygotowanie sprawozdan i projektow 24
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

o & D

10.

11.

12.

Kisielewicz A.: Sztuczna inteligencja i logika. WNT

Flasinski M.: Wstep do sztucznej inteligencji. PWN

Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligencji. PWN

Osowski S.: Sieci neuronowe w ujeciu algorytmicznym. WNT

Luger G.: Artificial intelligence: structures and strategies for complex problem solving.
Pearson (Addison-Wesley)

Arabas J., Cichosz P.: Sztuczna inteligencja. Materiaty do wyktadu.
http://wazniak.mimuw.edu.pl/index.php?title=Sztuczna_inteligencja

Russel S., Norvig P.: Artificial Intelligence. Prentice-Hall

teski J.: Systemy neuronowo-rozmyte. WNT

Wenerski M.: Podstawy logiki rozmytej i wnioskowania rozmytego. Self Publishing
Piegat A.: Modelowanie i Sterowanie Rozmyte. Akademicka Oficyna Wydawnicza
EXIT

Michalewicz Z.: Algorytmy genetyczne + struktury danych = programy ewolucyjne.
WNT

Arabas J., Wyktady z algorytmow ewolucyjnych. WNT
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Macierz realizacji efektow uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekﬁ efektdw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz-enla kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S Robotyka *
EU1 KARLA_WOS, C1 W, Lab 1,2 P1
KAR1A _UO1, KAR1A_ K01
EU2 KAR1A UO3, KAR1A Ul1l Cc2 Lab 3 F1
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1l | Student ma wiedze z zakresu metod sztucznej inteligencji
. Student nie potrafi omowi¢ zadnego z tematdw merytorycznych prezentowanych na
zajeciach
5 Student potrafi omoéwi¢ niektore z tresci wyktadowych, ale stabo orientuje sie w
tematyce
A Student potrafi oméwi¢ niektére z tresci wyktadowych, dostatecznie orientuje sie w
tematyce
p Student potrafi omoéwi¢ wiekszos¢ tematéow wyktadowych, dobrze orientuje sie w
tematyce
4.5 | Student zna dobrze tematyke wyktadowa, potrafi oméwié wiekszos¢ zagadnien
. Student zna bardzo dobrze tematyke wykfadowg, potrafi omoéwi¢ wszystkie
zagadnienia
- Student ma praktyczne umiejetnosci w zakresie wykorzystania metod
sztucznej inteligencji do rozwigzywania problemoéw
5 Student nie potrafi zastosowac zadnego algorytmu i narzedzia do sztuczne;j
inteligencji omawianego na zajeciach
. Student potrafi zastosowac niektore algorytmy i narzedzia do sztucznej inteligencji
omawiane na zajeciach w stopniu dostatecznym
o Student potrafi zastosowac niektore algorytmy i narzedzia do sztucznej inteligenciji
omawiane na zajeciach w stopniu zadowalajgcym
4 Student potrafi zastosowaé wiekszos¢ algorytmdw i narzedzi do sztucznej

inteligencji omawianych na zajeciach
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4.5

Student potrafi zastosowac wszystkie algorytmy i narzedzia do sztucznej inteligenciji

omawiane na zajeciach w stopniu zadowalajgcym

Student potrafi zastosowac¢ wszystkie algorytmy i narzedzia do sztucznej inteligencji

omawiane na zajeciach w stopniu bardzo dobrym

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Systemy automatyki domowej

Home automation systems

Kierunek Oznaczenie

przedmiotu
Automatyka i Robotyka 7S_ANS1_SAD
Rodzaj Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
przedmiotu studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem Proj. | Liczba punktéw

ECTS
Liczba godzin w semestrze  9E 0 18 0 9 4

Koordy | drinz. Marek Gata, m.gala@el.pcz.czest.pl

nator

Prowad | drinz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

zacy dr inz. Marek Gata, m.gala@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Poznanie elektronicznych systemow automatyki domowe;j.

Nabycie umiejetnosci instalacji, parametryzacji, doboru i programowania elementéw i

systemow elektronicznych automatyki domowe;j.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Podstawowa wiedza z zakresu elektrotechniki, instalacji elektrycznych oraz sieci

komputerowych.

2.  Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych.

Efekty uczenia sie

EU Student zna budowe i elementy elektronicznych systemoéw automatyki domowe;.

1.

349




EU Student potrafi instalowac¢ elementy elektronicznych systeméw automatyki domowej,

2. zna oprogramowanie stosowane do parametryzacji, wizualizacji i zarzadzania tymi

systemami oraz potrafi parametryzowaé i programowac elementy elektroniczne

systemow automatyki domowej.

EU Student potrafi projektowac elektroniczne systemy automatyki domowe;.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W1 - Wprowadzenie. Zintegrowane systemy sterowania i automatyki L
domowej.
W2 - Zasady realizacji systemow automatyki domowe. 1
W3- Systemy bezpieczenstwa w budynkach. Centrale i urzadzenia
detekcyjne systemoéw bezpieczenstwa 1
w budynkach.
W4 - Specjalne urzadzenia detekcyjne w systemach bezpieczenstwa.
Integracja, zdalna tacznos¢ 1
i zarzgdzanie systemami bezpieczenstwa w budynkach.
W5 - System bezprzewodowy ABAX. 1
W6 - System KNX. Integracja systemu SSWIN z centralg Integra z L
systemem KNX. System Homematic IP.
W7 - System Innogy SmartHome. System Homematic IP. 1
W8 - System LCN. 1
W9 - System FIBARO. Zaliczenie. 1
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L 1 - Wprowadzenie do laboratorium 2
L 2 - Parametryzacja, badanie oraz zdalne zarzgdzanie podsystemem
bezpieczenstwa wyposazonym 2
w centrale VERSA 15
L 3 - Sterowanie elementami wykonawczymi w budynku inteligentnym 5

wyposazonym w system bezpieczenstwa z centralg INTEGRA 64 Plus
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L 4 - Instalacja elementéw, parametryzacja i badanie podsystemu EQ3

MAX! w budynku inteligentnym .

L 5 - Instalacja elementéw i konfiguracja systemu Homematic IP 2

L 6 - Instalacja elementéw i konfiguracja systemu Innogy SmartHome 2

L 7 - Instalacja, parametryzacja elementéw i badanie systemu )

bezprzewodowego Gigaset Elements

L 8 - Budowa, instalacja i programowanie elementéw systemu FIBARO 2

L 9 - Zaliczenie 2
SUMA 18

Tresci programowe: projekt Liczba

godzin

P1- Wprowadzenie do projektu. Omdwienie zatozen i wymagan 1

projektowych.

P2-8 - Realizacja projektu. 7

PO - Zaliczenie. 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna (wykfad)

2. Stanowiska dydaktyczne (laboratorium)

3. Instrukcje, karty katalogowe, dokumentacja techniczna elementéw i urzgdzen

wykorzystywanych na zajeciach (wyktad, laboratorium, projekt)

4. Oprogramowanie DloadX, GuardX, ConfX, Integra Control, Versa Control, Micra

Control, FIBARO, Amazon Alexa, Innogy SmartHome, Homematic IP, LCN-Pro,

Samsung SmartCam (laboratorium)

Stanowiska komputerowe wraz z oprogramowaniem. (projekt)

6. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie / egzamin

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

P1. Egzamin (wykfad)

P2. Zaliczenie na ocene sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych (laboratorium)
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P3. Zaliczenie na ocene projektu (projekt)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg i dokumentacjg 24
techniczng
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 10
Opracowanie sprawozdan z zajec laboratoryjnych 10
Opracowanie projektu 15
Przygotowanie do zaliczenia i egzaminu 5
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

Borkowski P. et. al.: Inteligentne systemy zarzgdzania budynkiem, tdédz,
Wydawnictwo Politechniki £odzkiej, 2011

Borkowski P. et. al.: Podstawy integracji systeméw zarzgdzania zasobami w obrebie
obiektu, WNT Warszawa, 2009

Clements-Croome D.: Intelligent Buildings: design, management and operation,
Thomas Telford LTD, 2004

Klajn A.: Wybrane aspekty integracji systeméw inteligentnych instalacji w budynkach,
Wiadomosci Elektrotechniczne, nr 10/2010, s. 29-33

Kraule J.: Technologia LCN — od domu jednorodzinnego az po wiezowiec.
Elektroinstalator, nr 1/2007, s. 56-58

Mikulik J.: Wybrane zagadnienia zapewnienia bezpieczenstwa i komfortu w
budynkach, Akademia Gérniczo-Hutnicza
w Krakowie, Krakow, 2008

Mikulik. J.: Budynek inteligentny. Tom Il. Podstawowe systemy bezpieczenstwa w
budynkach inteligentnych. Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, Wydanie IlI, Gliwice,
2014

Mozliwosci Systemu APA Vision BMS dla domu i przemystu. APA Innovative, Gliwice
2013

Niezabitowska E., Sowa J., Staniszewski Z., Winnicka - Jastowska D., Boroh W.,
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Niezabitowski A.: Budynek inteligentny t. | — Potrzeby uzytkownika a standard
budynku inteligentnego, Wydawnictwo Politechniki Slgskiej, Gliwice 2014
Ozadowicz A.: Analiza porownawcza dwoch systemow sterowania inteligentnym
10. budynkiem — systemu europejskiego EIB/KNX oraz standardu amerykanskiego na
bazie technologii LonWorks, rozprawa doktorska, Krakow 2006
11. Dokumentacja techniczna i karty katalogowe urzadzen i systemow Smart Home
Publikacje i wydawnictwa branzowe: Zabezpieczenia, Systemy Alarmowe, a&s

12.
Polska, Budynek Inteligentny

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt Cele
_ efektow uczenia sie dla _ Forma Narzedzia Sposob
uczenia _ _ przedmiot _
_ kierunku Automatyka i zajec dydaktyczne oceny
sie u
Robotyka*

KAR1A_WO05,
EUl C1,C2 W, Lab 1,2,3,4 P1
KAR1A_ W15, KAR1A_KO01

KAR1A_WO07,
KAR1A_W15,
EU2 | KAR1A_UO1, KAR1A UO05, | C1,C2 Lab 2,3,4 P2
KAR1A_U10, KAR1A U25,
KAR1A_KO03

KAR1A_WO07,
KAR1A_UO01, KAR1A UO03, _
EU3 C2 Proj 3,5 P3
KAR1A UO5, KAR1A U21,

KAR1A _U22, KAR1A_U26

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Oc

ena

Efekty

EU | Student zna budowe i elementy elektronicznych systeméw stosowanych

1 | budynkach inteligentnych.

Student nie potrafi oméwi¢ zadnego z tematéw merytorycznych prezentowanych na

zajeciach.
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3 | Student potrafi omowic niektore z tresci wyktadowych, stabo orientuje sie w tematyce.

4 Student potrafi oméwi¢ budowe i elementy niektorych systemow stosowanych
budynkach inteligentnych.

5 | Student zna tematyke wyktadowa, potrafi omoéwi¢ dowolny temat.
Student potrafi instalowa¢ elementy elektronicznych systeméw
przeznaczonych do budynkéw inteligentnych zna oprogramowanie stosowane

EU | do parametryzacji, wizualizacji i zarzadzania tymi systemami oraz potrafi

2 | parametryzowac
i programowa¢ elementy i elektroniczne systemy stosowane w budynkach
inteligentnych.
Student nie potrafi zainstalowaé zadnego elementu elektronicznych systeméw

2 | przeznaczonych do budynkdw inteligentnych i nie potrafi ich parametryzowac i
programowac.
Student potrafi instalowac niektore z elementéw systemdw przeznaczonych do

3 | budynkdw inteligentnych i ma czesciowg wiedze na temat sposobu ich
parametryzacji.
Student potrafi instalowa¢ dowolne z elementow systemdw przeznaczonych do

4 | budynkdéw inteligentnych, zna niektoére z programéw przeznaczonych do ich
parametryzacji oraz potrafi ich uzy¢ w niepetnym zakresie.
Student potrafi instalowac¢ poznane na zajeciach elementy elektronicznych systeméw
przeznaczonych do budynkdw inteligentnych zna oprogramowanie stosowane do

5 | parametryzacji, wizualizacji i zarzgdzania tymi systemami oraz potrafi
parametryzowac i programowac elementy i elektroniczne systemy stosowane w
budynkach inteligentnych.

EU

3 Student potrafi projektowa¢ elektroniczne systemy automatyki domowej.

) Student nie potrafi zrealizowa¢ zadnego z elementow projektu systemu automatyki
domowej.

3 Student potrafi dobrac pojedyncze z elementoéw projektu systemu automatyki
domowe.

4 Student potrafi szczegdtowo przeanalizowac zatozenia projektowe i prawidtowo
dobrac wszystkie elementy wybranych podsystemoéw automatyki domowe;j.
Student potrafi szczegotowo przeanalizowaé zatozenia projektowe i prawidtowo

5 | dobra¢ wszystkie elementy catego systemu automatyki domowej. Potrafi uzasadni¢

trafnos¢ zaproponowanych przez siebie rozwigzan technicznych.
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[Il. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzgcy udostepnia na pierwszych zajeciach materiaty, dokumentacje techniczng i
oprogramowanie niezbedne do realizacji zajec.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Modelowanie i symulacje

Modelling and simulations

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 8S_ANS1_MiS
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. | Cw. | Lab. | Sem. | Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze | 18 0 18 0 0 4

Koordynator

dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy

dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl
dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

dr inz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1.

modeli
C2.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu klasyfikacji uktadow oraz rodzajéw ich

Zapoznanie studentow z technikami budowania komputerowych modeli uktadow

dynamicznych oraz mozliwosciami wnioskowania o ich zachowaniu na podstawie

symulacji komputerowej.

Cs.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie budowania i

symulacji komputerowych modeli prostych uktadéw dynamicznych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z matematyki z zakresu rownan rézniczkowych, catek oraz

rachunku operatorowego.

2. Podstawowa wiedza z elektrotechniki z zakresu teorii obwodow, automatyki i teorii

sterowania, maszyn elektrycznych.

3. Umiejetnos¢ obstugi komputera
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4. Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych i zasobow internetowych.

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student zna i rozumie pojecia dotyczgce modelowania oraz symulacji uktadéw
dynamicznych z wykorzystaniem technik komputerowych

EU2. Student potrafi wybra¢ wtasciwe srodowisko obliczeniowe i zastosowac je do
wykonania komputerowego modelu uktadu i przeprowadzenia symulacji

EU3. Student potrafi interpretowaé wyniki symulacji komputerowych modeli uktadéw

dynamicznych

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin
W1 — Zapoznanie z tematykg przedmiotu i literaturg. Podstawowe pojecia. 2

Etapy modelowania i symulacji. Przyktady zastosowania.

W2 — Klasyfikacja sygnatéw, uktadéw, modeli. Modele parametryczne. 2

Modele nieparametryczne.

W3 — Modele uktadow ztozonych i nieliniowych. Pakiet obliczeniowo- 2

symulacyjny MATLAB/Simulink.

W4 — Algorytmy numeryczne. Aproksymacja, interpolacja. 2
W5 — Modelowanie z wykorzystaniem sieci neuronowych i systeméw 2
rozmytych.

W6 — Identyfikacja i estymacja. 2
W7 — Modelowanie uktadéw dynamicznych procesow dyskretnych; 2

dyskretyzacja modeli ciggtych.

W8 — Srodowiska do modelowania i symulagiji. 2
W9 — Test zaliczeniowy. 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Szkolenie laboratoryjne stanowiskowe i bhp. Program zajec. 2

L2 — Podstawy programowania w srodowisku Matlab.

2
L3 — Matlab - rozwigzywanie rownan rézniczkowych zwyczajnych. 2
2

L4 — Modelowanie systeméw dynamicznych — metody opisu modeli uktadow.
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L5 — Wykorzystanie naktadki Simulink do budowy i symulacji modeli 2

dynamicznych.

L6 — Modelowanie uktadu regulacji automatyczne;. 2

L7 — Modelowanie rozmyte na przyktadzie Fuzzy Logic Toolbox. 2

L8 — Modelowanie uktadow sterowanych zdarzeniami. 2

L9 — Kolokwium zaliczeniowe. 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1.
2.
3.

4. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie

Prezentacja multimedialna.
Komputery ze specjalistycznym oprogramowaniem.

Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach

F2. Poprawne przygotowanie sprawozdan z realizacji ¢wiczen laboratoryjnych
P1. Kolokwium zaliczeniowe - laboratorium

P2. Test zaliczeniowy - wykfad

Obcigzenie praca studenta

Forma aktywnosSci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 24
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 10
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 10
Przygotowanie do testu 10
Przygotowanie do kolokwium 10

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Gutenbaum J.: Modelowanie matematyczne systemow. Akademicka Oficyna
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Wydawnicza EXIT, Warszawa 2003.

Osowski S.: Modelowanie i symulacja uktadow i procesow dynamicznych, Oficyna
Wyd. Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2007.

Morrison F.: Sztuka modelowania uktadéw dynamicznych. WNT, Warszawa, 1996
Mrozek B., Mrozek Z.: MATLAB i Simulink. Poradnik uzytkownika. Helion, Gliwice,
2010

Soderstrom T., Stoica P.: Identyfikacja systemow. Wydawnictwo Naukowe PWN,
Warszawa, 1997

www.mathworks.com, strony internetowe serwiséw branzowych

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Odniesienie efektu do

Efekt
_ efektdw uczenia sie dla Cele . Narzedzia Sposob
uczenia : : _ Forma zajec¢
_ kierunku Automatyka i przedmiotu dydaktyczne  oceny
si
© Robotyka*
KAR1A W03,
EU1 KAR1A W04, C1,C2 wyktad 14 F1, P2
KAR1A WO07,KAR1A W14
KAR1A W07, wyktad F1, F2,
EU2 C2,C3 _ 1,2,3,4
KAR1A U08, KAR1A U1l laboratorium P1, P2
F1, F2,
EU3 KAR1A U09, KAR1A U10 C3 laboratorium 2,3 b1

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EUl

Student zna i rozumie pojecia dotyczace modelowania oraz symulacji

ukladéw dynamicznych z wykorzystaniem technik komputerowych

Student nie potrafi przedstawi¢ klasyfikacji modeli oraz sygnatéw, nie potrafi

2 okresli¢ etapow, celdéw i sposoboéw modelowania i symulacji uktadow, a takze nie
Zna opisu parametrycznego i nieparametrycznego uktaddw.
. Student potrafi sklasyfikowaé modele i sygnaty oraz wymienic¢ cele modelowania i
symulaciji.
o~ Student potrafi sklasyfikowaé modele i sygnaty, wymienic¢ etapy i cele

modelowania i symulacji oraz sposoby opisu parametrycznego i
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nieparametrycznego uktadow.

Student potrafi sklasyfikowa¢ modele i sygnaty oraz opisac etapy i cele
modelowania i symulacji uktadow, wymieni¢ sposoby opisu parametrycznego i

nieparametrycznego uktadow i scharakteryzowac przynajmniej dwa z nich.

4.5

Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli i sygnatow, scharakteryzowac opis
parametryczny i nieparametryczny uktadow, a takze opisac etapy i cele

modelowania i symulacji uktadow.

Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli i sygnatéw, scharakteryzowac opis
parametryczny i nieparametryczny uktadow oraz podac przyktady, a takze
szczegoOtowo wyjasnic jakie sg cele i na czym polegajg etapy modelowania i

symulacji uktaddéw.

EU2

Student potrafi wybraé wiasciwe srodowisko obliczeniowe i zastosowac je

do wykonania komputerowego modelu uktadu i przeprowadzenia symulaciji

Student nie potrafi wymienic i scharakteryzowac¢ zadnych programoéw do
modelowania i symulacji uktadow oraz nie umie opracowac¢ komputerowego
modelu prostego uktadu dynamicznego ani zaproponowacé sposobu wykonania

jego symulaciji.

Student potrafi wymieni¢ kilka programoéw do modelowania i symulacji uktadow

oraz potrafi opracowac¢ komputerowy model prostego uktadu.

3.5

Student potrafi wymienic i krotko scharakteryzowac kilka programow do
modelowania i symulacji uktadéw oraz potrafi opracowa¢ komputerowy model

prostego ukfadu i zaproponowac sposob realizacji jego symulaciji.

Student potrafi wymienic i krétko scharakteryzowac kilka programow do
modelowania i symulacji uktadéw oraz potrafi opracowa¢ komputerowy model

prostego uktadu oraz zaproponowac sposob i wykonac jego symulacje.

4.5

Student potrafi szczegdtowo scharakteryzowac kilka programéw do modelowania i
symulacji uktadéw oraz potrafi opracowac¢ komputerowy model ztozonego uktadu i

wykonac¢ jego symulacje oraz sformutowac wnioski

Student potrafi szczegdtowo scharakteryzowac kilka programéw do modelowania i
symulacji uktadéw oraz potrafi opracowa¢ komputerowy model ztozonego uktadu i
wykonaé jego symulacje oraz sformutowac¢ wnioski i zaproponowac inny sposob

rozwigzania.

EU3

Student potrafi interpretowaé wyniki symulacji komputerowych modeli

uktadéw dynamicznych

Student nie potrafi na podstawie symulacji zinterpretowac¢ wynikow
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3 Student potrafi przedstawi¢ sposoby analizy wlasnosci uktadu dynamicznego

3.5 | Student na podstawie symulacji poprawnie interpretuje wyniki

Student na podstawie symulacji poprawnie interpretuje wyniki i definiuje wtasnosci

uktadu dynamicznego

e Student na podstawie symulacji poprawnie interpretuje wyniki i analizuje wlasnosci
' uktadu dynamicznego

Student na podstawie symulacji dokonaé analizy wlasnoséci uktadu dynamicznego
5 oraz zinterpretowac je i przewidzie¢ zmiany wyniku symulacji przy zmianie

parametréw symulacji

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie we.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajeé.

361




AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia niestacjonarne

Przedmioty obieralne

wspolne dla zakresow
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Nazwa przedmiotu
Mikromaszyny

Electrical micromachines

Kierunek Oznaczenie

przedmiotu
Automatyka i Robotyka 10 _ANS1 MM
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw

ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | dr inz. Andrzej Jgderko, aj@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr inz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl

mgr inz. Olga Kotecka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy i zasad dziatania uktadow
przetwornikéw elektromaszynowych

C2. Nabycie przez studentow wiedzy w zakresie wtasciwosci dynamicznych i
charakterystyk mikromaszyn pragdu statego i przemiennego oraz uktadow sterowania
mikromaszyn

C3. Nabycie przez studentdw umiejetnosci w zakresie wykorzystania uktadow
elektronicznych zasilajgcych mikromaszyny oraz zastosowania przetwornikow

elektromaszynowych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie
2. Posiadanie wiedzy i umiejetnosci z przedmiotéw: maszyny elektryczne,
energoelektronika, podstawy automatyki, naped elektryczny

3. Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych
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Efekty uczenia sie

EUl. Student posiada wiedze z zakresu elektromechanicznych przemian energii oraz zna
charakterystyki mikromaszyn pradu statego i przemiennego

EU2. Student zna nowoczesne metody sterowania mikromaszyn

EU3. Student potrafi zaimplementowaé uktady z mikromaszynami do réznego rodzaju

procesow przemystowych

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 — Podstawy teoretyczne elektromechanicznych przemian energii, 2

ogolna posta¢ réwnania ruchu napedu — sprowadzenie momentow do

predkosci watu silnika

W 2 — Charakterystyki mechaniczne silnikdw elektrycznych 2
W 3 - Rodzaje pracy silnikow elektrycznych; podziat mikromaszyn i ich 2
charakterystyki

W 4 - Mikromaszyny ogodlnego stosowania i ich sterowanie; silniki 2

komutatorowe jednofazowe i pradu statego

W 5 — Uktady z bezszczotkowymi maszynami pragdu statego; silniki 2

indukcyjne jednofazowe

W 6 — Silniki synchroniczne, silniki krokowe; elektryczne maszynowe 2

elementy automatyki i ich sterowanie

W 7 — Przetworniki potozenia, predkosci i przyspieszenia, silniki 2

wykonawcze, mikromaszyny specjalne: silniki momentowe, silniki liniowe

W 8 — Elektroniczne ukfady sterowania mikromaszyn 2
W 9 — Tendencje rozwojowe mikromaszyn 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L 1 — Wprowadzenie teoretyczne, BHP w laboratorium 2

L 2 — Wyznaczanie charakterystyk prgdnicy tachometrycznej DC

2
L 3 — Badanie przetwornika obrotowo - impulsowego 2
2

L 4 — Wyznaczanie charakterystyk mechanicznych silnika komutatorowego
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L 5 — Regulacja predkosci obrotowej silnika krokowego 2
L 6 — Badanie wskaznikowego tgcza selsynowego 2
L 7 — Badanie uktadu zasilania mikrosilnika krokowego 2
L 9 — Badanie mikrosilnika synchronicznego do napedu serwo 2
L 9 - Test zaliczeniowy 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Woyktad z prezentacjg multimedialng, wyktad konwersatoryjny
2. Laboratorium — praca w zespotach kilkuosobowych

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Aktywnos¢ na wyktadach (dyskusja), przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych,
poprawne wykonanie zadania postawionego podczas zaje¢
P1. Poprawne wykonanie sprawozdania z ¢wiczenia laboratoryjnego, umiejetnosc
rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania wnioskéw i przygotowania

dokumentacji

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosSci na zrealizowanie
aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36

Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 24

Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 30

Przygotowanie sprawozdan / prezentacji 10

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej
1. Sochocki R.: ,Mikromaszyny elektryczne”, Oficyna Wydawnicza PW, Warszawa 1999
2. Owczarek J., Pochanke A., Sochocki R.: ,Elektryczne maszynowe elementy
automatyki”, WNT, Warszawa 1983
3. Sochocki R., Zycki Z.: ,Maszyny elektryczne matej mocy”, WNT, Warszawa 1978
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4. Szklarski L., Jaracz K., Horodecki A.: ,Electric Drive Systems Dynamice”, PWN,
Warszawa 1990
5. Wrobel T.: ,Silniki skokowe”, WNT, Warszawa 1993.

Macierz realizacji efektow uczenia sie
Odniesienie efektu do
Efekt
_ efektdw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposdb
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
si
© I Robotyka *
KAR1A W13,
EU1 C1 W, Lab 1,2 F1
KAR1A W14,
EU2 KAR1A W12, KAR1A_UO1 C2 W, Lab 1,2 P1
EU3 KAR1A U16, KAR1A U17 C3 Lab 2 P1

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUL Student posiada wiedze z zakresu elektromechanicznych przemian energii oraz
zna charakterystyki mikromaszyn pradu statego i przemiennego
5 Student nie posiada wiedzy z zakresu elektromechanicznych przemian energii oraz
nie zna charakterystyk mikromaszyn
Student potrafi nazwaé przemiany energetyczne w uktadach elektromaszynowych
4 Student potrafi opisa¢ zasady dziatania elektromechanicznych przetwornikéw energii
. Student potrafi opisa¢ dziatanie elektromechanicznych przetwornikdéw energii za
pomocg rownan i charakterystyk
EU2 | Student zna nowoczesne metody sterowania mikromaszyn
5 Student nie zna budowy uktadow elektronicznych zasilajgcych mikromaszyny, ani
metod sterowania
3 Student zna konstrukcje przeksztattnikow zasilajgcych mikromaszyny
4 Student zna zasady doboru przeksztattnikow do zasilania mikromaszyny oraz
metody regulacji predkosci mikromaszyn
. Student potrafi opisa¢ metody sterowania mikromaszyn za pomoca réwnan i
charakterystyk
£U3 Student potrafi zaimplementowa¢ uklady z mikromaszynami do réznego
rodzaju procesow przemystowych
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Student nie zna zastosowan mikrouktadow napedowych w procesach

przemystowych

3 Student potrafi zastosowa¢ mikromaszyne do prostego uktadu napedowego

Student potrafi potgczy¢ mikromaszyne z przeksztattnikiem i uruchomic¢ uktad oraz

zmieniaC nastawy uktadu regulacji przeksztattnika

Student potrafi dobrac ukfad przeksztaltnikowy wraz z mikromaszyng do wybranego

procesu przemystowego

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Maszyny elektryczne z komutacja elektronicznag

Electric machines with electronic commutation

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 20_ANS1_MEzKE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiéw Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | dr inz. Andrzej Jgderko, aj@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr inz. Andrzej Jgderko, aj@el.pcz.czest.pl

mgr inz Olga Sochacka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.

C2.
C3.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy, wtasciwos$ci, charakterystyk
elektromechanicznych silnikow, zrédet ich zasilania oraz obcigzen

Zapoznanie studentéw z budowg silnikow, sprzegiet oraz obcigzen

Nabycie przez studentdéw teoretycznej i praktycznej wiedzy w zakresie stosowania

przeksztattnikdw do zasilania silnikéw elektrycznych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

o 0k w DN

Wiedza z fizyki w zakresie mechaniki.

Znajomosc¢ podstaw maszyn elektrycznych, energoelektroniki, teorii sterowania
Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwodow

Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie

Umiejetnosc¢ tgczenia obwoddw elektrycznych

Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych oraz internetowych

Efekty uczenia sie

368




EUL1l. Student zna rodzaje silnikow elektrycznych oraz zna zasady ich komutacji
elektronicznej

EU2. Student zna sposoby regulacji predkosci silnikdw z komutacjg elektroniczng w
uktadzie otwartym

EU3. Student zna opisy proceséw zachodzgcych w maszynach z komutacjg elektroniczng

Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin
W 1 - Wprowadzenie do przedmiotu. 2
W 2 — Podziaty silnikdw, specyfika charakterystyk elektromechanicznych 1
W 3 — Charakterystyki elektromechaniczne silnikéw z komutacjg 1
elektroniczng
W 4 — Przeksztattniki statyczne stosowane w napedach z komutacjg 1
elektroniczng
W 5 — Silniki elektryczne pracujgce z przeksztattnikami 1
W 6 — Silniki z magnesami statymi 1
W 7 — Silniki z zimnym wirnikiem 1
W 8 — Silniki prgdu przemiennego oraz przeksztattniki do ich zasilania 1
W 9 - Silniki prgdu przemiennego, regulacja predkosci obrotowej, zrodta 1
zasilania
W 10 - Zastosowanie silnikow z komutacjg elektroniczng do pracy w 1
uktadach pozycjonujgcych
W 11 - Silniki krokowe, krokowe hybrydowe 1
W 12 - Pojecie momentu zaczepowego w silnikach z magnesami statymi 1
W 13 - Silniki samohamowne z magnesami statymi 1
W 14 — Zastosowania silnikow z komutacjg elektroniczng 2
W 15 — Wptyw wyzszych harmonicznych na prace silnikow z komutacjg 2
elektroniczng
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L 1, — BHP, Zakres i tematyka ¢wiczen laboratoryjnych 1
L 2 — Wprowadzenie teoretyczne 1
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L 3 — Zasilacze pradu statego, przerywacz, zasada modulacji szerokosci 1

impulsu

L 4 — Falownik w otwartym ukfadzie regulacji, badanie poslizgu przy 1

réznych czestotliwosciach zasilania.

L 5 — Prostownik nawrotny w zamknietym ukfadzie regulacji 1
L 6— Pomiar momentu hamowania silnika z uzyciem metody bezposredniej 1
pomiaru.

L 7 — Test — zakonczenie | serii 1
L8 — Wplyw ograniczenia prgdowego w przeksztattniku na charakterystyki 1
hamowania silnika.

L 9- Badanie prgdu rozruchowego napedu przy duzym momencie 1
bezwtadnosci.

L10 — Krytyczne parametry zasilaczy z ujemng rezystancjg 1
L11- Identyfikacja parametréw mechanicznych napedow. 1
L12 — Badanie wptywu wyzszych harmonicznych generowanych przez 1

przeksztattnik na charakterystyki elektromechaniczne silnika.

L13 — Test — Zakonczenie Il serii 2
L14 - Termin na odrabianie ¢wiczen 2
L15 -Test zaliczeniowy 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Wyktad multimedialny
2. Zajecia laboratoryjne — fgczenie obwoddw na stanowiskach laboratoryjnych i pomiary
w zespotach kilkuosobowych

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. ocena przygotowania do ¢éwiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. ocena poprawnego wykonania zadania postawionego w trakcie zajec

F3. ocena poprawnego wykonania sprawozdania z ¢wiczenia laboratoryjnego.

P1. wyktad — test (100% oceny zaliczeniowej z wyktadu)
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P2. ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych problemdw oraz wyciggania

wnioskow i

przygotowania dokumentacji (100% oceny zaliczeniowej z laboratorium)

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym: 18
wyktad

laboratorium 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 20
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 20
Przygotowanie do odpowiedzi ustnej (pisemnej) 14

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Skwarczynski J., Tertil Z.: Elektromechaniczne przetwarzanie energii, AGH skrypt

2. Grzbiela Cz., Machowski A.: Maszyny, urzgdzenia elektryczne i automatyka w

przemysle. Wydawnictwo ,Slgsk”, 2001.
Gogolewski Z., Kuczewski Z.: Naped elektryczny
Gogolewski Z.: Naped elektryczny, WNT

S O

2001

Stryczek S.: Napedy hydrostatyczne, WNT, Warszawa 2005

Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi. Gdansk, Wyd. PG

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt o _
_ efektow uczenia sie dla Cele o Narzedzia Sposoéb
uczenia : . Forma zajec

. kierunku Automatyka | przedmiotu dydaktyczne oceny
si

© i Robotyka *
EU1 KAR1A W13 C1l wyktad 1,2 P1
EU2 KAR1A W05 Cc2 wyktad 1,2 P1
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EU3

KAR1A_ W12 C3 laboratorium 2,3 P2,F1,F2,F3
KAR1A U18

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EUl

Student wyréznia rodzaje silnikow elektrycznych oraz zna zasady ich

komutacji elektronicznej

2 Student nie wyr6znia rodzajéw silnikow, nie rozumie zasady komutacji elektroniczne;j.
3 Student zna wiasciwosci wszystkich rodzajow silnikdw oraz sposoby ich zasilania
3,5 | Student zna wiasciwosci zasilaczy elektronicznych do zasilania silnikow
4 Student zna wptyw zasilania silnikbw poprzez zasilacze elektroniczne
4,5 | Student potrafi oceni¢ wptyw komutac;ji elektronicznej silnikow na odbiornik
. Student potrafi przyporzadkowac rodza;j silnika oraz zasilacza energoelektronicznego
do konkretnych potrzeb.
EU2 Student zna sposoby regulacji predkosci silnikow przy regulacji przy pomocy
przeksztaltnikow energoelektronicznych w uktadach otwartych
2 Student nie zna sposobow regulacji predkosci silnikow elektrycznych
3 Student zna sposoby regulacji predkosci silnikdw elektrycznych z komutacijg
elektroniczng
Student potrafi interpretowac regulacje predkosci silnikow elektrycznych w oparciu o
3,5 | wlasciwg charakterystyke elektromechaniczng oraz o wiasciwy schemat aplikacyjny
regulacji
4 Student zna zasady projektowania rozrusznikéw oraz uktadéw hamowania silnikow
elektrycznych
4,5 | Student potrafi opisaé matematycznie ukfad rozruchu i hamowania statycznego
5 Student potrafi opisa¢ matematycznie uktad rozruchu i hamowania dynamicznego
EU3 Student potrafi opisaé procesy zachodzace w maszynach z komutacja
elektronicznag
2 Student nie zna proceséw zachodzacych w silnikach z komutacjg elektroniczng
3 Student zna procesy zachodzgce w silnikach z komutacjg elektroniczng
35 Student potrafi opisa¢ matematycznie przebiegi w silnikach z komutacjg
elektroniczng
4 Student zna przebiegi dynamiczne pracy napedu elektrycznego
4,5 | Student potrafi opisa¢ wptyw zasilaczy elektronicznych na charakterystyki silnikow.
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Student potrafi opisa¢ matematycznie dynamike komutacji w silnikach

komutowanych elektronicznie.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy przedstawia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Uktady energooszczedne

Energy-saving systems

Kierunek Oznaczenie

przedmiotu
Automatyka i Robotyka 30_ANS1 UE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 8

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw

ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

dr inz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

C3.

CA4.

C5.

C6.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu tematyki strat wystepujgcych w maszynach
i uktadach napedowych

Zapoznanie studentow z zagadnieniami dotyczgcymi okreslania sprawnosci silnikow
elektrycznych

Zapoznanie studentéw z zagadnieniami dotyczgcymi budowy silnikow i uktadow
energooszczenych

Zapoznanie studentow z zagadnieniami dotyczgcymi bazy danych europejskich silnikéw
energooszczednych - zwang EuroDEEM (European Database of Energy Efficient
Motors).

Zapoznanie studentéw z zagadnieniami dotyczgcymi kierunkéw badan
energooszczednosci w uktadach napedowych

Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakrsie analizy mozliwosci
zmniejszenia strat w maszynach i uktadach napedowych, jak rowniez umiejetnosci w
zakresie wykonywania pomiaréw laboratoryjnych i formutowania wnioskéw

dotyczacych wiasciwosci eksploatacyjnych maszyn w aspekcie energooszczednosci
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Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z fizyki w zakresie mechaniki.

Wiedza z matematyki w zakresie rachunku rézniczkowego

Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwodow

Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie

Umiejetnos¢ modelowania matematycznego obwoddw elektrycznych

er Pl o= Y

Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych oraz internetowych

Efekty uczenia sie

EUL1. Student potrafi dokonaé podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade
dziatania i metody ich badania, posiada wiadomosci z zakresu badania i analizy
wiasciwosci eksploatacyjnych maszyn elektrycznych

EU2. Student rozwigzuje problemy dotyczgce zakresu badan wtasciwosci eksploatacyjnych
wybranych maszyn elektrycznych potrafi wskazac czynniki wptywajgce na
zmniejszenie zuzycia energii

EU3. Student potrafi wyprowadzi¢ rownania ruchu, momentu, zna sposoby rozruchu
silnikdw indukcyjnych, potrafi dokonywac analizy charakterystyk, potrafi tgczy¢ uktady

laboratoryjne i poprawnie wykonuje ¢wiczenie

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin

W 1 — Sprawnos¢ uktadow elektroenergetycznych 2

W 2 — Odnawialne zrédta energii — uzyskiwanie energii elektrycznej z baterii 2

stonecznych i elektrowni wodnych

W 3 — Nowoczesne materiaty i rozwigzania stosowane w budowie 2
Transformatoréw

W 4 — Nowoczesne materiaty i rozwigzania stosowane w budowie linii 2
energetycznych

W 5 — Wyznaczanie sprawnosci maszyn elektrycznych 2
W 6 — Nowoczesne materiaty i rozwigzania stosowane w budowie linii 2

silnikéw elektrycznych

W 7 — Silniki z magnesami trwatymi pragdu przemiennego 2
W 8 — Silniki z magnesami trwatymi pradu statego 2
W 9 — Rozwigzania energooszczedne w pojazdach elektrycznych 2
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SUMA 18

Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
Wprowadzenie: szkolenie w zakresie BHP oraz postepowania 2

przeciwpozarowego, regulamin zaje¢ w laboratorium, przygotowanie sie do

¢wiczenia, technika wykonywania ¢wiczen, sprawozdanie z ¢wiczenia

L 1 — Podziat strat w silniku indukcyjnym. jednofazowym 2
L 2 — Wyznaczanie strat i sprawnosci w silniku indukcyjnym trojfazowym 2
L 3 —Wyznaczanie strat i sprawnosci w silniku bocznikowym pradu statego 2
L 4 — Charakterystyki silnika szeregowego prgdu statego 2
L 5 — Badanie silnika indukcyjnego klatkowego zasilanego z przemiennika 2
czestotliwosci

L 6 — Straty i sprawnosc¢ transformatora 2
L 7 — Silnik synchroniczny — kompensacja mocy biernej , krzywe V 2
Zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Wyktad multimedialny
2. Zajecia laboratoryjne — tgczenie obwoddéw na stanowiskach laboratoryjnych i pomiary
w zespotach kilkuosobowych

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Ocena aktywnosci na wyktadzie na podstawie kontroli biezgcych notatek (za zgoda
studenta) lub/i na podstawie zainteresowania studentéw zagadnieniami poruszanymi
podczas wyktadu, przejawiajgcego sie np. pytaniami zadawanych przez studentow
podczas wykladéw

F2. Sprawdzenie przygotowania do ¢éwiczen laboratoryjnych (wynik pozytywny =
dopuszczenie do wykonywania ¢wiczenia)

F3. Sprawdzenie kompletnosci wykonanego ¢wiczenia zgodnie z programem w instrukcji
na podstawie protokotu (niekompletny protokét = odrobienie brakujgcych punktow

¢wiczenia)
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F4.

F5.

P1.

P2.

P3.

P4,

Ocena systematycznosci studentéw na podstawie np. biezgcych konsultaciji
dotyczacych poprawnosci wykonanych pomiardw lub/i sposobu wykonania
sprawozdania

Biezgca ocena aktywnosci studentéw na zajeciach laboratoryjnych oraz informowanie
studentdw na biezgco o spostrzezeniach prowadzgcego dotyczgcych aktywnosci w
celu jej zintensyfikowania

Ogolna ocena aktywnosci na wyktadzie i na zajeciach laboratoryjnych na podstawie
ocen biezagcych (F1i F5)

Sprawdzenie ilosci, kompletnosci oraz poprawnosci wykonanych pomiaréw na
podstawie protokotéw

Sprawdzenie poprawnosci wykonanych obliczen, opracowanych wynikow oraz
sformutowanych wnioskéw na podstawie sprawozdan

Ocena opanowania materiatu nauczania z zakresu: (a) wyktadu na podstawie oceny
przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych oraz (b) wyktadu i zaje¢ laboratoryjnych na
podstawie dyskusji otrzymanych wynikéw pomiarow laboratoryjnych, ew. odpowiedzi
ustnej (pisemnej) z zakresu tematyki wyktadu oraz wykonanych ¢wiczen

laboratoryjnych

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzgcym: 18
wyktad

laboratorium 18
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 15
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 20
Przygotowanie do odpowiedzi ustnej (pisemnej) 14

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.
3.

Plamitzer A.M., Maszyny elektryczne, WNT Warszawa, 1986
Latek W., Teoria maszyn elektrycznych, WNT Warszawa 1987

4. Glinka T., Badania diagnostyczne maszyn Elektrycznych w przemysle, Wydawnictwo
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BOBRME KOMEL, Katowice 2009
Latek W., Badanie Maszyn WNT Warszawa 1987

Dabrowski M., Projektowanie maszyn elektrycznych prgdu przemiennego, WNT

wW

arszawa, 1988

7. Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi. Gdansk, Wyd. PG
2001.

8. Zwierchanowski: R., Kazmierkowski M.P., Kalus M.: Polski program efektywnego

wykorzystania energii w napedach elektrycznych PEMP. Krajowa Agencja

Poszanowania Energii S.A., Warszawa 2004. Rozdziat II: Nowoczesne

energooszczedne ukfady sterowania i regulacji napedow z silnikami indukcyjnymi

klatkowymi. Wersja elektroniczna dostepna na stronie stroni Polskiego Programu

Efektywnego Wykorzystania Energii w Napedach Elektrycznych PEMP

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt. efektow uczenia sie dla Cele Narzedzia Sposéb
uczenia Forma zajec¢
_ kierunku Automatyka przedmiotu dydaktyczne oceny
S I Robotyka *
KAR1A W01 C2, C3, wyktad 1 F1, P1, P4
=Ut KAR1A W02 C4,C5
EU2 KAR1A W03 C2, C3, wykfad 1 F1, P1, P4
KAR1A W07 C4, C5
KAR1A UO1 Cl1,C6 laboratorium 2 F2, F3,
U3 KAR1A _UO05 F4, F5,
P2, P3,
P4
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty

Student potrafi dokonaé podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade

EU1 | dziatania, posiada wiadomo$ci z zakresu badania i analizy wtasciwosci
eksploatacyjnych maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki
5 Student nie potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, nie zna ich budowy i

zasady dziatania, nie posiada wiadomosci z zakresu wtasciwosci eksploatacyjnych
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maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki

Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, nie zna ich budowy i
zasady dziatania, posiada niepetne wiadomosci z zakresu badania i analizy

wtasciwosci eksploatacyjnych maszyn elektrycznych oraz nie zna ich charakterystyk

3,5

Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade

dziatania

Student potrafi dokonaé podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade
dziatania, posiada wiadomosci z zakresu badania i analizy wtasciwosci

eksploatacyjnych maszyn elektrycznych oraz nie zna ich charakterystyk

4,5

Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade
dziatania, posiada wiadomosci z zakresu badania i analizy wtasciwosci

eksploatacyjnych maszyn

Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade
dziatania, posiada wiadomosci z zakresu badania i analizy wtasciwosci

eksploatacyjnych maszyn elektrycznych oraz zna ich charakterystyki

EU2

Student rozwigzuje problemy dotyczgce zakresu badan wtasciwosci
eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych potrafi wskaza¢ czynniki

wptywajgce na zmniejszenie zuzycia energii

Student nie rozwigzuje podstawowych probleméw dotyczgcych zakresu badan

wiasciwosci eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych

Student rozwigzuje podstawowe problemy dotyczgce zakresu badan wtasciwosci
eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych, nie daje sobie rady z pracg

samodzielng

3,5

Student rozwigzuje podstawowe problemy dotyczgce zakresu badan witasciwosci

eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych

Student rozwigzuje ztozone problemy dotyczgce zakresu badan wiasciwosci
eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych, nie daje sobie rady z pracg

samodzielng

4,5

Student rozwigzuje samodzielnie ztozone problemy dotyczgce zakresu badan

wiasciwosci eksploatacyjnych wybranych maszyn

Student rozwigzuje samodzielnie ztozone problemy dotyczgce zakresu badan
wiasciwosci eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych potrafi wskazac

czynniki wptywajgce na zmniejszenie zuzycia energii

EU3

Student potrafi wyprowadzi¢ rownania ruchu, momentu, zna sposoby rozruchu

silnikdw indukcyjnych, potrafi dokonywac analizy charakterystyk
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Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia laboratoryjne, przeszkadza innym
uczestnikom zespotu, nie potrafi lub nie chce tgczy¢ uktadéw laboratoryjnych, nie
uczestniczy w realizacji pomiarow. Rowniez student, ktory nie zostat dopuszczony lub
nie odrobit co najmniej potowy ¢wiczen przewidzianych harmonogramem zaje¢

laboratoryjnych na skutek nieprzygotowania, spdznienia lub nieobecnosci

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w procesie

tgczenia uktadow laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw

3,5

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w

procesie tgczenia uktadow laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w
procesie tgczenia uktadoéw laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw, na ogoét potrafi

formutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréow

4,5

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w

zajeciach, potrafi dokonac tgczenia uktadéw laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw,

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w
zajeciach, jest leaderem w procesie tgczenia uktadéw laboratoryjnych i w realizacji

pomiarow,

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy przedstawia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.

380




Nazwa przedmiotu

Programowanie w jezykach graficznych

Programming in graphic languages

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

40_ANS1_PwJG

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 0 9 4

Koordynator | Mgr inz. Olga Sochacka , o.sochacka@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Mgr inz. Olga Sochacka , o.sochacka@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Nabycie przez studentow praktycznych umiejetnosci z zakresu programowania w

jezykach graficznych.

c2.
graficznych.
C3.

Poszerzenie wiedzy z zakresu programowania sterownikow PLC w jezykach

Nabycie umiejetnosci tworzenia programow w srodowisku LabVIEW.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Podstawowa wiedza z programowania.

2. Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych i zasobdéw internetowych.

3. Umiejetnosé¢ obstugi komputera.

Efekty uczenia sie

EU1l. Student ma wiedze z zakresu graficznych jezykéw programowania.
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EU2. Student potrafi programowac sterowniki PLC z wykorzystaniem graficznych jezykdéw
programowania zgodnie z normg IEC 61131-3.

EU3. Student potrafi tworzy¢ aplikacje przemystowe z wykorzystaniem srodowiska

LabVIEW.
Tresci programowe: wykiady Liczba
godzin

W1 — Zapoznanie z tematykg przedmiotu i literaturg. Wstep do graficznych 1

jezykow programowania.

W2-W3 — Sposoby programowania w jezykach graficznych — jezyk FBD 2

(ang. Function Block Diagram).

W4-W5 — Sposoby programowania w jezykach graficznych — jezyk SFC 2

(ang. Sequential Function Chart).

W6 — Wprowadzenie do srodowiska LabVIEW, Nawigacja w programie 1

LabVIEW.

W7-W8 — Wyszukiwanie i obstuga btedow w programie LabVIEW. Proste 2

przyrzady wirtualne.

W9 — Podsumowanie i zaliczenie wykfadu. 1
SUMA 9

Tresci programowe: laboratorium Liczba

godzin

L1-L2 — Szkolenie laboratoryjne stanowiskowe i BHP. Program zajec. 2

L3-L4 — Podstawy programowania w srodowisku TIA Portal z 2

wykorzystaniem PLCSim.

L5-L6 — Programowanie w srodowisku TIA Portal w jezyku FBD. 2

L7-L8 — Programowanie w $rodowisku TIA Portal w jezyku SFC. 2

L9-L10 — Wprowadzenie do srodowiska LabVIEW. 2

L11-12 — Tworzenie przyrzadow wirtualnych i obstuga btedéw w programie 2

LabVIEW.

L13-L14 — Aplikacje modutowe. 2

L15-L16 — Grupowanie danych w programie LabVIEW. 2

L17-L18 — Test. 2
SUMA 18
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Tresci programowe: projekt Liczba

godzin
P1-P2 — Zadanie projektowe 1. 2
P3-P4 — Zadanie projektowe 2. 2
P5-P6 — Zadanie projektowe 3. 2
P7-P8 — Zadanie projektowe 4. 2
P9 — Zaliczenie projektow. 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna .

2. Komputery ze specjalistycznym oprogramowaniem.
3. Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych.
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)

F1. Aktywnosc¢ na zajeciach (dyskusja).

P1. Test zaliczeniowy z wyktadu i laboratorium.

P3. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studenta projektow.

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 15
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do testu 9
Przygotowanie projektow 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgce;j
1. Ttaczata W., Srodowisko LabVIEW w eksperymencie wspomaganym komputerowo ,
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Wyd. WNT, Warszawa, 2018r.
2. Kacprzak S., Programowanie sterownikow PLC zgodne z normg IEC61131-3 w
praktyce, Wyd. BTC, Legionowo, 2011r.
Brock S., Muszynski R., Urbanski K., Zawirski K., Sterowniki programowalne, Wyd.
Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2000r.
Kasprzyk J., Programowanie sterownikéw przemystowych, Wyd. WNT, Warszawa,
2006r.
Chrusciel M., LabVIEW w praktyce, Wyd. BTC, Legionowo, 2008r.
Swisulski D., Przyktady cyfrowego przetwarzania sygnatéw w LabVIEW, Wyd.
Politechniki Gdanskiej, Gdansk, 2012r.
Stenerson J., Siemens Step 7 TIA Portal Programming a Practical Approach, Wyd.
CreateSpace, 2015r.

© N o 0 & ®

Instrukcje i materiaty szkoleniowe producentow.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

S, Odniesienie efektu do
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczTanla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S I Robotyka *
EU1 KARIA_ W03 C2 w 1 F1, P1
EU2 KARIA W03, KARIA U16 Ci LAB, P 2,3 F1, P1, P2
EU3 KARIA W03, KARIA U16 C3 LAB, P 2,3 F1, P1, P2

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Student ma wiedze z zakresu graficznych jezykéw programowania.

2 Student nie ma wiedzy z zakresu graficznych jezykow programowania.

3 Student ma wiedze z zakresu jezyka LD zgodnie z normg IEC 61131-3.

Student ma wiedze z zakresu jezyka LD oraz jezyka FBD zgodnie z normg IEC

39 61131-3.
p Student ma wiedze z zakresu jezyka LD, jezyka FBD oraz struktury SFC zgodnie z
normg IEC 61131-3.
e Student ma wiedze z zakresu jezykéw: LD i FBD oraz struktury SFC zgodnie z

normg IEC 61131-3 a takze z zakresu nawigacji, wyszukiwania btedow i grupowania
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danych w srodowisku LabVIEW.

Student ma wiedze z zakresu jezykow: LD i FBD oraz struktury SFC zgodnie z

5 normg IEC 61131-3 a takze z zakresu nawigacji, wyszukiwania btedéw, grupowania
danych oraz modeli i technik programowania w srodowisku LabVIEW.

R Student potrafi programowac¢ sterowniki PLC z wykorzystaniem graficznych
jezykéw programowania zgodnie z normg IEC 61131-3.

. Student nie potrafi programowac sterownikéw PLC z wykorzystaniem graficznych
jezykdéw programowania zgodnie z normg IEC 61131-3..

. Student potrafi obstugiwa¢ srodowisko programowania sterownikéw PLC, TIA
Portal.

" Student potrafi implementowac proste algorytmy sterowania sterownikéw PLC z
wykorzystaniem jezyka LD zgodnie z normg IEC 61131-3.

4 Student potrafi implementowac proste algorytmy sterowania sterownikéw PLC z
wykorzystaniem jezykoéw LD i FBD zgodnie z normg IEC 61131-3.

Student potrafi implementowac proste algorytmy sterowania sterownikéw PLC z
4.5 | wykorzystaniem jezykéw LD i FBD oraz struktury SFC zgodnie z normg IEC 61131-

3.

Student potrafi implementowac ztozone algorytmy sterowania sterownikéw PLC z

5 wykorzystaniem jezykdéw LD i FBD oraz struktury SFC zgodnie z normg IEC 61131-
3.

EU3 Student potrafi tworzy¢ aplikacje przemystowe z wykorzystaniem srodowiska
LabVIEW.

. Student nie potrafi tworzy¢ aplikacji przemystowych z wykorzystaniem srodowiska
LabVIEW.

. Student potrafi tworzy¢ proste przyrzady wirtualne i obstugiwac btedy z
wykorzystaniem srodowiska LabVIEW.

" Student potrafi tworzy¢ proste przyrzady wirtualne, obstugiwac btedy i tworzy¢
aplikacje modutowe z wykorzystaniem srodowiska LabVIEW.

4 Student potrafi tworzy¢ proste przyrzady wirtualne, obstugiwaé btedy, tworzyé
aplikacje modutowe oraz grupowac dane z wykorzystaniem srodowiska LabVIEW.
Student potrafi tworzy¢ proste przyrzady wirtualne, obstugiwac btedy, tworzyc¢

4.5 | aplikacje modutowe i grupowac¢ dane oraz zarzgdza¢ zasobami z wykorzystaniem
Srodowiska LabVIEW.
. Student potrafi tworzy¢ proste przyrzady wirtualne, obstugiwac btedy, tworzyc

aplikacje modutowe, grupowac dane i zarzgdza¢ zasobami oraz implementowac
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modele oprogramowania i wzorce projektowe z wykorzystaniem srodowiska

LabVIEW.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE
1. Wszelkie informacje dla studentow na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie ioisp.el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Kompatybilnosé¢ elektromagnetyczna

Electromagnetic compatibility

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 50_AINS_KE
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski / 4 8
angielski
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | Dr inz. Dariusz Kusiak, dariuszkusiak@wp.pl

Prowadzacy | Dr inz. Dariusz Kusiak, dariuszkusiak@wp.pl

Dr inz. Aleksander Zaremba, zaremba@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

Cs.

Poznanie podstawowych zrédet zaburzen oraz mechanizmdéw generowania zaktécen
elektromagnetycznych w uktadach elektronicznych oraz energoelektronicznych.
Nabycie umiejetnosci identyfikacji drog przenoszenia sie zaktocen w ich uktadach
sterowania.

Zapoznanie studentéw z wymaganiami normatywnymi ograniczajgcymi wystepujgce
zaburzenia do pozioméw dopuszczalnych. Poznanie praktycznych sposobéw
okreslania poziomow zaktécen zgodnie z zasadami kompatybilnoSci
elektromagnetycznej, oraz przedstawienie metod testowania wybranych urzadzen na
okreslone testy odpornosciowe.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie stosowania metod
badania zaktocen pod kgtem zapewnienia wymagan kompatybilnosci
elektromagnetycznej. Poznanie zasad i metod ochrony urzgdzen i systemow
elektronicznych i elektrycznych przed negatywnym wptywem zakitdcen na uktady

sterowania
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mailto:dariuszkusiak@wp.pl
mailto:zaremba@el.pcz.czest.pl

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

Wiedza z matematyki z zakresu réwnan rézniczkowych, rachunku catkowego oraz z
elektrotechniki z zakresu teorii obwodow i teorii pola.
Wiedza z zakresu elektroniki, energoelektroniki, techniki wysokich napiec,

materiatoznawstwa elektrycznego.
Umiejetnos¢ wspotpracy zespotowej i pracy samodzielnej w trakcie realizacji
postawionych zadanh. Umiejetno$¢ obstugi sprzetu pomiarowego wspotpracujgcego z

komputerem (np. analizatoréw widma, oscyloskopow i miernikéw cyfrowych.

Efekty uczenia sie

EULl. Student potrafi zdefiniowa¢ pojecia: zaburzenie sieciowe i zakiécenie
elektromagnetyczne. Rozumie waznos¢ znaczenia zasad kompatybilnosci
elektromagnetycznej dla uktaddéw sterowania urzgdzen o réznych poziomach mocy.
Potrafi scharakteryzowac podstawowe zasady kompatybilnosci elektromagnetyczne.

EU2. Student potrafi zidentyfikowac rodzaj wystepujgcych zaktdécen przewodzonych oraz
promieniowanych. Potrafi przeprowadzi¢ ich doktadng klasyfikacje oraz okresli¢ ich
wptyw na ukfady sterowania

EU3. W zalezno$ci od wystepujgcych zaburzen sieciowych i zaktdécen
elektromagnetycznych student potrafi zastosowac¢ dla uktadu mocy jak i uktadu
sterowania odpowiednie metody i srodki ochrony przed tymi zagrozeniami. Wie jak
analizowac¢ wptyw poszczegdlnych elementéw skladowych na niezaktécong prace
catego ukfadu sterowania.

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin

W 1 - Wprowadzenie do zagadnien kompatybilnosci elektromagnetyczne;. 2

Zrédta zaburzen, naturalne i sztuczne

W 2 — Wielkosci i jednostki stosowane w kompatybilnosci 2

elektromagnetycznej. Wtasciwosci rzeczywistych elementéw obwodow

elektrycznych w zakresie wyzszych czestotliwosci

W 3 — Charakterystyka zaktdcen promieniowanych, strefa bliska, strefa 2

daleka wokét zrodta promieniowania pola elektromagnetycznego

W 4 — Zaktécenia przewodzone, podziat i charakterystyka 2
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W 5 — Zaktécenia przenoszone przez sie€ zasilajgcg i sposoby ich 2
ograniczania, wymagania dotyczgce jakosci energii dostarczanych przez
sie¢ zasilajgca
W 6 — Charakterystyka sprzezen pasozytniczych wystepujgcych w liniach 2
sygnatowych i uktadach zasilania.
W 7 — Metody minimalizacji zaburzen elektromagnetycznych w liniach i w 2
uktadach sterowania
W 8 — Wytadowania elektrostatyczne (ESD) i ich charakterystyka. Badanie 2
poziomu odpornosci na typowe impulsy zaktécajgce typu: Burst, Surge i
ESD.
W 9 — Badanie poziomu emisji pola elektromagnetycznego przez urzgdzenia 2
elektroniczne i energoelektroniczne, klatka ekranowana, komora GTEM.
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
Wprowadzenie, Regulamin Laboratorium, zagadnienia BHP 2
L 1 — Zaktdcenia promieniowane 2
L 2 — Dopasowanie antenowe 2
L 3 — Badanie skutecznosci ekranowania 2
L 4 — Badanie filtrow przeciwzaktéceniowych 2
L 5 — Zaktdcenia przewodzone 2
L 6 — Badanie charakterystyk elementow pasywnych przy wyzszych 2
czestotliwosciach
L 7 — Kompensacja mocy biernej przy obcigzeniu odbiornikami liniowymi i 2
nieliniowymi
Zaliczenie koncowe 2
SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Srodki audiowizualne

2. Instrukcje do wykonania ¢wiczen laboratoryjnych oraz skrocone instrukcje obstugi

sprzetu pomiarowego

3. Zestawy dydaktyczne do ¢wiczen laboratoryjnych
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4. Literatura i portale internetowe

5. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Ocena poziomu przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. Ocena poprawnego i terminowego przygotowania indywidualnych sprawozdan z
wykonanych ¢éwiczen laboratoryjnych wraz z oceng prawidtowej interpretac;ji
otrzymanych wynikow i wnioskow koncowych

P1. Woyktad, zaliczenie na ocene w formie pracy pisemnej (czesciowo testu) w formie
odpowiedzi na zestaw pytan z tematyki wyktadu (100% oceny)

P2. Laboratorium, zaliczenie na ocene (50% ocena z przygotowania do ¢éwiczenia wraz z

oceng sprawozdania i 50% z kolokwium zaliczeniowego)

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 8
Przygotowanie do zaje¢ 20
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 20
Przygotowanie sprawozdan/prezentacji 16
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Charoy C.: Zakiécenia w uktadach elektronicznych, tom: 1, 2, 3,4, Wydawnictwo

Naukowo-Techniczne, Warszawa,2000.

2. Machczynski W.: Wprowadzenie do kompatybilnosci elektromagnetycznej,

Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan 2004.

3. Ruszel P.: Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna w uktadach elektronicznych

urzgdzen pomiarowych, Ofic. Wyd. Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw, 2008.

4. Wieckowski T.: Badanie kompatybilnosci elektromagnetycznej urzgdzen
elektrycznych i elektronicznych, Wydawnictwo Politechniki Wroctawskiej, 2001 r,
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Macierz realizacji efektow uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt. efektow uczenia sie dla Cele Narzedzia Sposéb
uczenia Forma zajec¢
_ kierunku Automatyka przedmiotu dydaktyczne oceny
S I Robotyka *
EU1 KAR1A W01 C1 wyktad 1 P1
EU2 KAR1A W02 C1,C2 | wykiad 1,2 P1
EU3 KAR1A W08 Cc2 wyktad, 3 F1, F2, P2
laboratorium
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student potrafi zdefiniowaé pojecia: zaburzenie sieciowe i zaklocenie
elektromagnetyczne. Rozumie waznos$¢ znaczenia zasad kompatybilnosci
EU1 | elektromagnetycznej dla uktadéw sterowania urzadzen o réznych poziomach
mocy. Potrafi scharakteryzowaé podstawowe zasady kompatybilnosci
elektromagnetycznej.
Student nie potrafi zdefiniowac pojec: zaburzenie sieciowe, zaktdcenie
2 elektromagnetyczne, nie potrafi scharakteryzowa¢ zasad kompatybilnosci
elektromagnetycznej, nie rozumie wptywu zaburzen na prace uktadoéw sterowania
Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, ale nie potrafi poda¢ zasady
3 kompatybilnosci elektromagnetycznej i nie wie jak je odnies¢ do rzeczywistych
uktadow sterowania
Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, nie w petni potrafi podac¢ zasady
3.5 | kompatybilnosci elektromagnetycznej oraz nie wie jak je odnies¢ do rzeczywistych
uktadow sterowania
Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, potrafi poda¢ zasady
4 kompatybilnosci elektromagnetycznej, ale nie wie jak je odnie$¢ do rzeczywistych
uktadow sterowania
Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, potrafi poda¢ zasady
4.5 | kompatybilnosci elektromagnetycznej nie w petni wie jak je odniesc¢ do
rzeczywistych uktadow sterowania
5 Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, potrafi poda¢ zasady
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kompatybilnosci elektromagnetycznej wie jak je odnies¢ do rzeczywistych uktadéw

sterowania

EU2

Student potrafi zidentyfikowaé rodzaj wystepujacych zakiocen
przewodzonych oraz promieniowanych. Potrafi przeprowadzi¢ ich dokladng

klasyfikacje oraz okresli¢ ich wptyw na uktady sterowania

Student nie potrafi zidentyfikowac rodzaj wystepujgcych zakidcen przewodzonych
oraz promieniowanych. Nie umie przeprowadzi¢ ich doktadnej klasyfikacji oraz nie

jest w stanie okresli¢ ich wptywu na uktady sterowania

Student potrafi zidentyfikowac rodzaj wystepujgcych zaktocen przewodzonych oraz
promieniowanych. Nie potrafi przeprowadzi¢ ich doktadnej klasyfikacji oraz okresli¢

ich wptywu na uktady sterowania

3.5

Student potrafi zidentyfikowac rodzaj wystepujgcych zaktécen przewodzonych oraz
promieniowanych. Nie w petni potrafi przeprowadzi¢ ich doktadng klasyfikacje oraz

okresli¢ ich wptywu na ukfady sterowania

Student potrafi zidentyfikowac rodzaj wystepujgcych zaktdceh przewodzonych oraz
promieniowanych. Potrafi przeprowadzic ich doktadng klasyfikacje oraz okresli¢ ich

wptyw na ukfady sterowania

4.5

Student wie jak zidentyfikowaé rodzaj wystepujgcych zaktdceh przewodzonych oraz
promieniowanych. Potrafi przeprowadzic¢ ich doktadng klasyfikacje oraz okresli¢ ich

wptyw na ukfady sterowania, identyfikuje mechanizmy ich powstawania

Student wie jak zidentyfikowaé rodzaj wystepujgcych zaktdceh przewodzonych oraz
promieniowanych. Potrafi przeprowadzi¢ ich doktadng klasyfikacje oraz okresli¢ ich
wptyw na ukfady sterowania, ma problemy z identyfikacjg mechanizmow ich

powstawania

EUS

Student nie umie dobra¢ i zastosowac¢ metod i Srodkéw ochrony przed zaburzeniami

sieciowymi i zaktéceniami elektromagnetycznymi

Student potrafi zastosowac dla obwoddéw mocy odpowiednie metody i sSrodki

zabezpieczajgce przed przenikaniem zaburzen sieciowych

Student potrafi okresli¢ zrodta zaburzen ale nie do konca wie jakie dobra¢ srodki

dla zabezpieczenia przed nimi uktadow mocy i uktadow sterowania

3.5

Student potrafi okresli¢ Zrodta zaburzenh oraz dobra¢ odpowiednie srodki dla

zabezpieczenia przed nimi uktady mocy i uktady sterowania

Student wie jak dobra¢ odpowiednie srodki dla zabezpieczenia uktady mocy i uktady
sterowania przed przenikaniem zaburzen, ale nie w petni potrafi analizowac¢ wptyw

poszczegoblnych zabezpieczen na niezakiécong prace catego ukfadu

392




4.5

Student wie jak dobra¢ odpowiednie srodki dla zabezpieczenia uktady mocy i uktady
sterowania przed przenikaniem zaburzen, potrafi analizowa¢ wptyw poszczegolnych

zabezpieczeh na niezaktdcong prace catego uktadu

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Fuzzy modelling

Modelowanie rozmyte

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 60_ANS1 MR
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 7

Rodzaj zajeé

Liczba godzin w semestrze

Wyk. Cw.

18 0 18

Lab. Sem. Proj.

0 0

Liczba punktow
ECTS

Koordynator

Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Prowadzagcy

Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu teorii zbiorow rozmytych, rodzajow modeli

rozmytych oraz podstawowych zasad ich projektowania.

C2. Zapoznanie studentéw z metodykg realizacji podstawowych operacji na zbiorach

rozmytych z zastosowaniem wybranego oprogramowania.

C3. Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie realizacji i badania

modeli rozmytych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z matematyki z zakresu rachunku rézniczkowego, catkowego oraz teorii

zbioréw.

Wiedza z elektrotechniki z zakresu teorii obwodow.

Wiedza z automatyki w zakresie podstaw teorii sterowania.

Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i

internetowych.

5. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.
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Efekty uczenia sie

EULl. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce logiki rozmytej, rodzajow i
parametréw zbiorow rozmytych, rodzajéw funkcji przynaleznosci, operatorow
parametrycznych i nieparametrycznych.

EU2. Student rozroznia podstawowe rodzaje i struktury modeli rozmytych oraz opisuje
zasady dotyczgce ich projektowania.

EU3. Student interpretuje wyniki symulacji komputerowych zrealizowanych modeli
rozmytych oraz dokonuje analizy mozliwosci ksztattowania ich powierzchni

odwzorowania.

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W 1 — Podstawowe pojecia teorii zbioréw rozmytych. Logika rozmyta. Liczby 2

rozmyte. Rodzaje funkcji przynaleznosci zbioréw rozmytych. Tréjkatne i

trapezowe funkcje przynaleznosci.

W 2 — Sigmoidalne i harmoniczne funkcje przynaleznosci. Funkcje 2
przynaleznosci Gaussa. Wielomianowe funkcje przynaleznosci. Podstawowe

zalecenia dotyczgce doboru funkcji przynaleznosci.

W 3 — Parametry charakterystyczne zbioréw rozmytych. Wysokos¢, jadro i 2
nosnik zbioru rozmytego. Przekréj, wartoS§¢ modalna i moc zbioru

rozmytego. Arytmetyka liczb rozmytych. Osobliwosci liczb rozmytych.

W 4 — Dopetnienie zbioru rozmytego. lloczyn zbioréw rozmytych. 2
Podstawowe operatory T-normy. lloczyn algebraiczny i drastyczny. lloczyn

tukasiewicza, Einsteina oraz Hamachera. Suma zbioréw rozmytych.

W 5 — Podstawowe operatory S-normy. Suma probabilistyczna i drastyczna. 2
Suma Einsteina oraz Hamachera. Operatory parametryczne T-normy.

Rodzina T-norm Webera, Duboisa oraz Yagera.

W 6 — Struktura modelu rozmytego. Formy reprezentacji bazy wiedzy. 2
Operacje fuzyfikacji, wnioskowania oraz defuzyfikacji. Modele rozmyte
Mamdaniego. Kompletnos¢ modelu rozmytego oraz metody tworzenia bazy

regut.

W 7 — Modele Takagi-Sugeno-Kanga. Realizacja rozmytych modeli w 2
oparciu o dane pomiarowe. Okreslenie struktury oraz parametréow modeli

rozmytych.
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W 8 — Projektowanie modelu rozmytego na bazie wiedzy eksperta. Strojenie 2
parametréw modelu rozmytego z wykorzystaniem metody poszukiwan.

Adaptacyjne sterowanie rozmyte. Wielowymiarowe sterowanie rozmyte.

W 9 — Kolokwium zaliczeniowe z wyktadow 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L 1 — Wprowadzenie do programu Matlab oraz zapoznanie sie z 2

przybornikiem Fuzzy Logic Toolbox.

L 2 — Funkcje przynaleznosci zbiorow rozmytych: trojkatne, trapezowe i 2
Gaussa.
L 3 — Funkcje przynaleznosci zbiorow rozmytych: sigmoidalne, harmoniczne 2

i wielomianowe.

L 4 — Parametry charakterystyczne zbioréw rozmytych: wysokosc¢, nosnik, 2

jadro, przekréj i wartos¢ modalna.

L 5 — Podstawowe operatory T-normy: iloczyn algebraiczny, tukasiewicza, 2

Einsteina i Hamachera.

L 6 — Modele rozmyte Mamdaniego. 2
L 7 — Modele rozmyte Takagi-Sugeno-Kanga. 2
L 8 — Strojenie parametréw modelu rozmytego. 2
L 9 — Zaliczanie sprawozdan z laboratoriéw: L1, L2, L3, L4, L5, L6, L7, L8. 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna — wyktad
Tablica klasyczna lub interaktywna — wyktad
Praca indywidualna przy stanowisku komputerowym - laboratorium

Oprogramowanie Matlab wraz przybornikiem Fuzzy Logic Toolbox - laboratorium

g & W N

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena
Podsumowujaca)
F1. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania ¢wiczen laboratoryjnych
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P1.

P2.

Ocena przyswojenia zagadnieh przedstawionych na wyktadzie — kolokwium,
odpowiedz ustna
Ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania

wnioskow z ¢wiczen laboratoryjnych

Obciazenie pracg studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 16
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 16
Przygotowanie do testu / kolokwium/ odpowiedzi ustnej 16
Przygotowanie sprawozdan/ prezentacji 16
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

Driankov D., Hellendoorn H., Reinfrank M.: Wprowadzenie do sterowania rozmytego.
WNT, Warszawa, 1996.

Kacprzyk J.: Wieloetapowe sterowanie rozmyte. WNT, Warszawa, 2001.

Piegat A.: Modelowanie i sterowanie rozmyte. Akademicka Oficyna Wydawnicza
EXIT, Warszawa, 2003.

The Math Works: Fuzzy Logic Toolbox for use with Matlab - User's Guide, Release
2014a, 2014.

Yager R. R, Filev D. P.: Podstawy modelowania i sterowania rozmytego. WNT,
Warszawa, 1995.

Jantzen J.: Foundations of Fuzzy Control. John Wiley and Sons, Chichester, United
Kingdom, 2007.

Sivanandam S.N., Sumathi S., Deepa S. N.: Introduction to Fuzzy Logic using
MATLAB, Berlin, Springer-Verlag 2006.

Witryna internetowa: www.mathworks.com

Macierz realizacji efektéow uczenia sie
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o Odniesienie efektu do
e
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
si
¢ i Robotyka *
EUl1l KAR1A W05 C1, C2 W 1,2 P1
KAR1A_WO05,
EU2 C1, C2 Lab 34 F1, F2, P2
KAR1A _U08, KAR1A U09
KAR1A WO5,
EU3 C2,C3 Lab 3,4 F1, F2, P2
KAR1A UO08, KAR1A UQ09

* —wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace logiki rozmytej,
EU1l | rodzajow i parametrow zbiorow rozmytych, rodzajow funkcji przynaleznosci,
operatoréw parametrycznych i nieparametrycznych
Student nie potrafi scharakteryzowa¢ podstawowych pojec¢ dotyczacych logiki
2 rozmytej oraz przedstawi¢ parametréw zbiorow rozmytych, nie zna funkc;ji
przynaleznosci oraz typow operatoréw
3 Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe pojecia logiki rozmyte;j
A Student potrafi scharakteryzowaé¢ podstawowe pojecia logiki rozmytej oraz podac
rodzaje zbioréw rozmytych
4 Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe pojecia logiki rozmytej, podac rodzaje
oraz parametry zbiorow rozmytych
n Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe pojecia logiki rozmytej, podac¢ rodzaje
i parametry zbioréw rozmytych, przedstawic funkcje przynaleznosci
Student potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe pojecia logiki rozmytej, podac rodzaje
5 i parametry zbiorow rozmytych, przedstawi¢ funkcje przynaleznosci oraz operatory
parametryczne i nieparametryczne
e Student rozréznia podstawowe rodzaje i struktury modeli rozmytych oraz
opisuje zasady dotyczace ich projektowania
5 Student nie potrafi rozrézni¢ podstawowych rodzajéw i struktur modeli rozmytych
oraz nie zna zasad dotyczacych ich projektowania
3 Student potrafi scharakteryzowaé¢ ogdélng strukture modelu rozmytego
3.5 | Student potrafi scharakteryzowac¢ ogolng strukture modelu rozmytego oraz wymieni¢
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podstawowe rodzaje modeli rozmytych

Student potrafi scharakteryzowac¢ ogolng strukture modelu rozmytego, wymieni¢
podstawowe rodzaje modeli rozmytych, przedstawic¢ funkcjonowanie modelu

rozmytego Mamdaniego

4.5

Student potrafi scharakteryzowac ogolng strukture modelu rozmytego, wymieni¢
podstawowe rodzaje modeli rozmytych, przedstawic¢ funkcjonowanie modeli

rozmytych Mamdaniego oraz Takagi-Sugeno-Kanga

Student potrafi scharakteryzowac¢ ogdélng strukture modelu rozmytego, wymienic
podstawowe rodzaje modeli rozmytych, przedstawic¢ funkcjonowanie modeli
rozmytych Mamdaniego oraz Takagi-Sugeno-Kanga, zaprezentowac zasady

projektowania modeli rozmytych

EU3

Student interpretuje wyniki symulacji komputerowych zrealizowanych modeli
rozmytych oraz dokonuje analizy mozliwosci ksztaltowania ich powierzchni

odwzorowania

Student nie potrafi dokonac interpretacji wynikdw symulacji komputerowych

zrealizowanych modeli rozmytych

Student potrafi interpretowac¢ wyniki symulacji komputerowej zrealizowanego modelu

rozmytego Mamdaniego

3.5

Student potrafi interpretowac wyniki symulacji komputerowej zrealizowanego modelu
rozmytego Mamdaniego, umie okresli¢c wptyw bazy regut na powierzchnie

odwzorowania opracowanego modelu

Student potrafi interpretowac wyniki symulacji komputerowej zrealizowanych modeli
rozmytych Mamdaniego i Takagi-Sugeno-Kanga, umie okresli¢ wptyw bazy regut na

powierzchnie odwzorowania opracowanych modeli

4.5

Student potrafi interpretowac wyniki symulacji komputerowej zrealizowanych modeli
rozmytych Mamdaniego i Takagi-Sugeno-Kanga, umie okresli¢ wptyw bazy regut
oraz wejsciowych i wyjsciowych funkcji przynaleznosci na powierzchnie

odwzorowania opracowanych model

Student potrafi interpretowac wyniki symulacji komputerowej zrealizowanych modeli
rozmytych Mamdaniego i Takagi-Sugeno-Kanga, umie okresli¢ wptyw bazy regut
oraz wejsciowych i wyjsciowych funkcji przynaleznosci na powierzchnie
odwzorowania opracowanych modeli, potrafi dokonaé analizy mozliwosci

ksztattowania powierzchni odwzorowania

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE
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1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Oswietlenie przemystowe

Industrial lighting

Kierunek Oznaczenie

przedmiotu
Automatyka i robotyka 70_ANS1 _OP
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 8

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktow

ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Monika Wezgowiec, m.wezgowiec@el.pcz.czest.pl

. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu o$wietlenia przemystowego i pomiaréw w

systemach oswietleniowych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z elektrotechniki, metrologii, pomiaréw przemystowych.

2. Wiedza z zakresu pomiaréw parametrow obiektow fizycznych.

Efekty uczenia sie
EUL1l. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce pomiardw w systemach
oswietleniowych.

EU2. Student potrafi oceni¢ parametry obiektéw fizycznych w zakresie oswietlenia.

Tresci programowe: wyklady Liczba

godzin
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W 1/2 — Aspekty prawne przeprowadzania pomiarow wielkosci 1
nieelektrycznych, protokotowanie badan. Wprowadzenie, zasady
wykonywania pomiaréw, bezpieczenstwo pomiarow

W 3/4 — Wymagania odno$nie miernikow i niepewnosci wynikdw pomiarow. 1

W 5 — Instalacje oswietleniowe we wnetrzach 2

W 6 — Instalacje oswietleniowe na zewnatrz 2

W 7 — Kryteria i wymagania w zakresie oswietlenia elektrycznego 2

pomieszczen
W 8 — Kryteria i wymagania w zakresie oSwietlenia elektrycznego drég i 2
terenéw zewnetrznych

W 9 — Kryteria i wymagania w zakresie oswietlenia awaryjnego 1

W 10 — Kryteria i wymagania w zakresie oswietlenia w warunkach ATEX 1

W 11 — Metodyka pomiaréw podstawowych wielkosci fotometrycznych 1

W 12 — Metodyka pomiaréw parametréw elektrycznych opraw 1

oswietleniowych

W 13 — Przyrzady pomiarowe 1

W 14 - Procedura opracowania raportu koncowego i jego przedstawienia 2

W 15 — Kolokwium zaliczeniowe 1

SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin

L 1 — Badanie parametréw fotometrycznych zrédet zarowych, wytadowczych 2
i LED.

L 2 — Badanie parametréw elektrycznych opraw oswietleniowych z lampami 2
zarowymi i wytadowczymi. Analiza parametrow uktadoéw sterowania.

L 3 — Wyznaczanie parametrow elektrycznych opraw oswietleniowych i 2
uktadow zasilajgco-sterujgcych zrédet i modutéw LED.

L 4 — Pomiary rezystancji uziemienia i izolacji opraw o$wietleniowych. 2

L 5 — Kompensacja mocy biernej urzagdzen oswietleniowych. Analiza 2
parametréw elektrycznych.

L 6 7 — Pomiary natezenia o$wietlenia roboczego i oswietlenia awaryjnego. 2

L 8 9 — Pomiary natezenia oswietlenia na parkingu i wybranego fragmentu 2
ulicy..

L 10 — Pomiary jako$ci energii w instalacjach oswietleniowych. 2
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Kolokwium zaliczeniowe

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna (wykfad)

2. Stanowiska badawczo-dydaktyczne, modele fizyczne

3. Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na wyktadach i ¢wiczeniach laboratoryjnych (dyskusja)

P1. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studenta sprawozdan i kolokwium

Obcigzenie pracg studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 32
Przygotowanie sprawozdan laboratoryjnych 32
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Bak J.: Wydajne energetycznie oswietlenie wnetrz. Wybrane zagadnienia. Wyd.

COSIW SEP

2. Bak J.: Komentarz do Normy PN-EN-12464-1 Swiatlo i o$wietlenie miejsc pracy.

Czes¢ 1. Miejsca pracy we wnetrzach.

3. Bak J.: Komentarz do raportu technicznego PKN-CEN/TR 13201-1 oraz do normy

PN-EN 13201-2. Oswietlenie drog.

Zagan W.: Podstawy techniki $wietinej, OW Politechniki Warszawskie;j,

Zagan W.: lluminacja obiektéw OW Politechniki Warszawskiej,

Czyzewski D., Zalewski S.: Laboratorium fotometrii i kolorymetrii, Oficyna Wyd.

Politechniki Warszawskiej,
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Marzec S.: Badanie o$wietlenia elektrycznego we wnetrzach. Wyd. DASL Systems

Praca zbiorowa. Oswietlenie miejsc pracy we wnetrzach. Komentarz Polskiego

Komitetu Oswietleniowego dotyczgcego Polskiej Normy PN-EN-12464-1:2004. Wyd.
COSIW SEP

9. PN-EN 15193: Energetyczne wiasciwosci uzytkowe budynkow -- Wymagania

energetyczne dotyczgce oswietlenia, PKN

10. PN-EN 12464-1: Swiatto i o$wietlenie. : O$wietlenie miejsc pracy Cze$é 1: Miejsca

pracy we wnetrzach, PKN

11. PN-EN 12464-2: Swiatto i o$wietlenie. Cze$¢ 2: Miejsca pracy na zewnatrz, PKN

12. PN-EN 1838: Zastosowania oswietlenia -- Oswietlenie awaryjne. PKN

13. PN-EN 13201: -- Oswietlenie drog, PKN Warszawa norma wieloarkuszowa
14. Katalogi sprzetu oswietleniowego firm OSRAM, Philips, Elgo BRILUX, LUG, DISANO

15. Czasopisma : Przeglad Elektrotechniczny, Elektrolnfo, Elektroinstalator, Widzie¢

Wiecej, Oswietlenie Info

16. Strony www : CIOP , PKN, firmy oswietleniowe

Macierz realizacji efektéw uczenia sie
S, Odniesienie efektu do
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz-ema kierunku Automatyka i przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S Robotyka*
KAR1A W11,
EU1 KAR1A W16, C1, C2 W, L 1,2 F1,P1
KAR1A UO09, KAR1A U15
KAR1A W11,
EU2 KAR1A W16, C1,C3 W, L 1,2 F1,P1
KAR1A _U09, KAR1A U15

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1l

Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace pomiarow w systemach

oswietleniowych.

Student nie potrafi scharakteryzowa¢ podstawowych poje¢ dotyczgcych pomiaréw w
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systemach oswietleniowych.

Student potrafi zdefiniowac wielkosci znamionowe pomiaréw w systemach

3 oswietleniowych.

4 Student potrafi scharakteryzowa¢ wiekszo$¢ podstawowych pojec dotyczacych
pomiaréw w systemach oswietleniowych.

. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczgce pomiarow w systemach

oswietleniowych.

EU2 | Student potrafi oceni¢ parametry obiektow fizycznych w zakresie oswietlenia.

2 Student nie potrafi oceni¢ parametrow obiektow fizycznych w zakresie oswietlenia.

Student potrafi oceni¢ parametry obiektow fizycznych w zakresie oswietlenia w

3 stopniu ogdlnym.

4 Student potrafi oceni¢ parametry obiektéw fizycznych w zakresie o$wietlenia w
stopniu szczegdétowym.

. Student potrafi oceni¢ parametry obiektow fizycznych w zakresie oswietlenia oraz

poda¢ metody ich wyznaczana.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Uktady automatycznego sterowania

Automatic Control Systems

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 80_ANS1 UAS
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 8
Rodzaj zaje¢ Wyk. | Cw. | Lab. | Sem. | Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze | 18 0 18 0 0 4

Koordynator | Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy, dziatania, wtasciwosci oraz
zastosowania wybranych uktadéw automatycznego sterowania.

C2. Zapoznanie studentdw z zasadami tworzenia systemow sterowania z urzgdzeniami
regulacji automatycznej.

C3. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie obstugi i programowania

wybranych uktadéw automatycznego sterowania.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji
1. Podstawowa wiedza z elektrotechniki, energoelektroniki, techniki mikroprocesorowej,
automatyki.
Umiejetnos¢ obstugi komputera.
Znajomo$c¢ zasad bezpiecznego uzytkowania urzadzen elektrycznych.

Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych i zasobow internetowych.
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Efekty uczenia sie

EULl. Student zna i rozumie pojecia dotyczgce budowy, zasady pracy oraz roli uktadow
sterowania i regulacji automatycznej.

EU2. Student nabywa praktyczne umiejetnosci doboru, realizacji i analizy prostego uktadu

automatycznego sterowania.

Tresci programowe: wyktady Liczba
godzin

W1 — Zapoznanie z tematykg przedmiotu i literaturg. Podstawowe pojecia, 2

przyktady.

W2 — Ogdlna charakterystyka i klasyfikacja struktur uktadéw sterowania i 2

regulaciji.

W3 — Klasyczne algorytmy regulatorow, dobor nastaw regulatoréw ciggtych, 2

wskazniki jakosci.

W4 — Regulacja statowartosciowa, programowa, nadgzna, dwustawna, 2

trojstawna oraz krokowa.

W5 — Uktady sterowania z algorytmami niekonwencjonalnymi. 2

W6 — Regulatory cyfrowe — budowa, wtasnosci, funkcjonalnosé, 2

programowanie, zastosowanie, przyktady.

W7 — Sterowniki programowalne, komputery przemystowe, rozproszone 2

systemy sterowania..

W8 — Zaktécenia i bezpieczenstwo w uktadach automatyki. 2
W9 — Test zaliczeniowy. 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L1 — Szkolenie laboratoryjne stanowiskowe i bhp. Program zajec. 2

L2 — Dobdr nastaw regulatora w uktadzie automatycznej regulacii.

L3 — Wptyw zaktécen na uktad regulacji temperatury pieca przemystowego.

L4 — Dyskretny ukfad regulacii.

L5 — Ukfad regulacji kaskadowe;.

L6 — Uktad regulacji stosunku dwoch wartosci.

L7 — Ukfad regulacji automatycznej rozdziatu obcigzenia.

N N NN DN DNN

L8 — Selekcyjny uktad regulacji automatycznej..
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L9 — Kolokwium zaliczeniowe. 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1.

-

Prezentacja multimedialna.

Komputery ze specjalistycznym oprogramowaniem.
Sprzet specjalistyczny.

Instrukcje do ¢wiczen laboratoryjnych.

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach.

F2. Poprawne przygotowanie sprawozdan z realizacji ¢wiczen laboratoryjnych.
P1. Kolokwium zaliczeniowe — laboratorium.

P2. Test zaliczeniowy — wykfad.

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 24
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 10
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 10
Przygotowanie do testu 10
Przygotowanie do kolokwium 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.
2.

Brz6zka J.: Regulatory i uktady automatyki. Wyd. MIKOM Warszawa 2004.
Grzbiela Cz., Machowski A.: Maszyny, urzadzenia elektryczne i automatyka w
przemysle. Wyd. Naukowe Slgsk, Katowice 2010.

Kasprzyk J.: Programowanie sterownikdéw przemystowych. WNT Warszawa 2006.

Kwasniewski J.: Inteligentny dom i inne systemy sterowania w 100 przyktadach . Wyd.
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BTC , Legionowo, 2011.
Mikulczynski T.: Automatyzacja procesow produkcyjnych. WNT, Warszawa 2006.

Seta Z.: Wprowadzenie do zagadnien sterowania. Wykorzystanie programowalnych
sterownikéw logicznych PLC. Wyd. MIKOM Warszawa 2002.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekt. efektow uczenia sie dla Cele - Narzedzia Sposob
ucz<-an|a kierunku Automatyka | przedmiotu Forma zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
EU1 KARLA_WOS, C1, C2 wyktad 1 F1, P2
KAR1A W15
KAR1A U16,
EU2 KAR1A U21, C2,C3 | laboratorium 2,34 F1,F2,P1
KAR1A U226
* — wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
- Student zna i rozumie pojecia dotyczace budowy, zasady pracy oraz roli
ukladéw sterowania i regulacji automatycznej
. Student nie potrafi scharakteryzowa¢ podstawowych poje¢ dotyczgcych uktadéw
sterowania i automatycznej regulaciji.
3 Student potrafi scharakteryzowa¢ budowe uktadow automatycznego sterowania.
A Student potrafi scharakteryzowaé budowe oraz elementy uktadow
automatycznego sterowania.
4 Student potrafi scharakteryzowaé budowe oraz elementy uktadow
automatycznego sterowania i podac przyktady urzgdzen.
e Student potrafi scharakteryzowac role, budowe oraz elementy uktadéw
automatycznego sterowania i podac¢ przyktady urzadzen.
Student potrafi scharakteryzowacé role, budowe oraz elementy uktadow
> automatycznego sterowania i podac przyktady urzgdzen i uktadow.
Student nabywa praktyczne umiejetnosci doboru, realizacji i analizy
=U2 prostego ukladu automatycznego sterowania.
2 Student nie potrafi dobra¢ typu urzadzen oraz sposobu automatycznej regulac;ji
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wielkosci fizycznych dla prostych obiektow.

Student potrafi dobrac typ urzgdzenia do regulacji wielkosci fizykalnych dla

? prostych obiektéw.
A Student potrafi dobra¢ sposéb automatycznej regulacji wielkosci fizycznych dla
prostych obiektow.
4 Student potrafi dobrac typ urzgdzenia oraz sposéb automatycznej regulacji
wielkosci fizycznych dla prostych obiektéw.
e Student potrafi dobrac typ urzadzenia oraz sposob automatycznej regulaciji kilku
wielkosci fizycznych dla prostych obiektow i okresli¢ ich wtasnosci.
Student potrafi dobrac typ urzadzenia oraz sposéb automatycznej regulacji
5 zadanych wielkosci fizycznych dla prostych obiektow i okresli¢ ich wiasnosci oraz

zinterpretowac wyniki.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkdéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.

Nazwa przedmiotu

Programowanie obiektowe

Object-oriented programming

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 90_ANS1 PO
Rodzaj przedmiotu | Stopieh Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiéow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 8
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0

Koordynator | Dr inz. Jacek Lyp, jackrat@el.pcz.czest.pl
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Prowadzacy | Dr inz. Jacek Lyp, jackrat@el.pcz.czest.pl

Dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.
C2.

Opanowanie zasad programowania obiektowego.
Nabycie praktycznej umiejetnosci projektowania i implementaciji prostych aplikacji z
graficznym interfejsem uzytkownika w srodowisku programistycznym zorientowanym

obiektowo.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji

1.
2.
3.

Umiejetnosc obstugi komputera.

Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych i zasobow internetowych.
Znajomosc¢ podstaw programowania w zakresie ogolnej wiedzy o arytmetyce
komputeréw, podstawowych typach danych i instrukcjach sterujgcych (instrukcje

podstawienia, warunkowe, petle).

Efekty uczenia sie

EUL1l. Student projektuje, implementuje i wykorzystuje klasy zawierajgce pola, wtasciwosci,
metody, konstruktory, destruktory, delegacje, zdarzenia, wykorzystujgc mechanizm
dziedziczenia, polimorfizmu, hermetyzaciji, interfejsy.

EU2. Student projektuje i realizuje proste aplikacje w srodowisku programistycznym
zorientowanym obiektowo, wykorzystujgc podstawowe kontrolki graficznego interfejsu
uzytkownika.

Tresci programowe: wyklady Liczba

godzin

W 1 - Wprowadzenie do $rodowiska Visual Studio i jezyka C#. 2

W 2 - Klasy i obiekty. Skfadniki klas: pola i metody. 2

W 3 - Metody statyczne. Mechanizmy przekazywania parametréw. 2

Przetadowywanie metod i operatorow.

W 4 - Konstruktory i destruktory. Skfadniki klas: wiasciwos$ci. Hermetyzacja. 2

W 5 - Delegacje. Sktadniki klas: zdarzenia. 2

W 6 - Mechanizm dziedziczenia. Metody wirtualne. Polimorfizm. 2

W 7 - Klasy abstrakcyjne i interfejsy. 2
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W 8 - Obstuga wyjatkéw. Programowanie aplikacji wielowgtkowowych. 2
Test zaliczeniowy 2
SUMA 18
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin

L 1 - Srodowisko programistyczne Visual Studio — sktadniki i obstuga; 2
uruchamianie prostych programow.

L 2 - Projektowanie, implementacja i wykorzystywanie prostych klas (pola i 2
metody). Implementacja metod o ztozonych mechanizmach
przekazywaniem parametrow.

L 3 - Implementacja klas z metodami przetadowanymi. Implementacja klas z 2
operatorami przetadowanymi. Implementacja metod specjalnych:
konstruktorow, destruktoréw. Przecigzanie konstruktorow.

L 4 - Implementacja klas z wtasciwosciami i hermetyzacja. 2

L 5 - Projektowanie i wykorzystywanie delegacji. Projektowanie i 2
wykorzystywanie klas z wtasnymi zdarzeniami.

L 6 - Projektowanie i implementacja klas potomnych. Projektowanie i 2
wykorzystywanie klas z metodami wirtualnymi.

L 7 - Projektowanie, implementacja i uzycie rodzin klas na bazie klas 2
abstrakcyjnych i interfejsow.

L 8 - Programowa obstuga wyjatkéw. Implementacja watkow 2
drugoplanowych. Realizacja pracy wielowatkowe;j.

Test zaliczeniowy 2

SUMA 18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
Tablica interaktywna
Specjalistyczne oprogramowanie

Stanowiska komputerowe w laboratorium

SIS

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)
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P1. Pisemny test zaliczeniowy. (100% koncowej oceny z wyktadu).

P2. Laboratorium — wykonanie zadan programistycznych na biezgcych zajeciach (50%

oceny koncowej).

P3. Laboratorium - praktyczny test zaliczeniowy — (50% oceny kohcowej).

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin

na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazanymi zrodtami 14
Opanowanie obstugi Srodowisk programistycznych 15
Przygotowanie do zajec laboratoryjnych 20
Przygotowanie do testu 15
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Beata Panczyk, Marcin Badurowicz. Programowanie obiektowe. Jezyk C#.

Politechnika Lubelska. Lublin 2013.
2. Microsoft C#. Specyfikacja jezyka. Microsoft Press.

3. lan Griffiths, Matthew Adams, Jesse Liberty. C#. Programowanie. O’Reilly, Helion

2012.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekﬁ efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposdb
uczTanla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
S i Robotyka *
KAR1A W03
EUl KAR1A UO1 Ci1 W, L 1,2,3,4 P1,P2,P3
KAR1A U09
KAR1A W03
EU2 KAR1A UO1 C2 W, L 1,2,3,4 P1,P2,P3
KAR1A U09

* —wg zatgcznika
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Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student projektuje, implementuje i wykorzystuje klasy zawierajgce pola,

U wilasciwosci, metody, konstruktory, destruktory, delegacje, zdarzenia,
wykorzystujgc mechanizm dziedziczenia, polimorfizmu, hermetyzacji,
interfejsy.

2 Student nie potrafi projektowac, implementowac i wykorzystywac klas.

. Student projektuje, implementuje i wykorzystuje proste klasy zawierajgce pola,
metody i wykorzystaniem hermetyzacji.

a5 Student projektuje, implementuje i wykorzystuje klasy z wykorzystaniem
dziedziczenia, klas abstrakcyjnych, interfejséw i polimorfizmu

4 Student projektuje, implementuje i wykorzystuje klasy z wtasnymi zdarzeniami.

4.5 | Student efektywnie realizuje programowg kontrole wyjatkow.

. Student potrafi oprogramowac klasy do pracy w watkach drugoplanowych i do pracy
réwnolegtej.

Student projektuje i realizuje proste aplikacje w srodowisku

EU2 | programistycznym zorientowanym obiektowo, wykorzystujgc podstawowe
kontrolki graficznego interfejsu uzytkownika.

) Student nie potrafi zaprojektowac i zrealizowac¢ aplikacji w srodowisku
programistycznym zorientowanym obiektowo.

. Student potrafi stworzy¢ aplikacje z wkasnym GUI opartg na obstudze kluczowych
zdarzen minimum pieciu podstawowych kontrolek oferowanych przez srodowisko.
Student potrafi oprogramowac tworzenie kontrolek réznych typow (min. 5) w trakcie

3.5 | dziatania programu, inicjujgc dla nich programowo kluczowe wtasciwosci i obstuge
kluczowych zdarzen.

4 Student potrafi zaimplementowac programowg walidacje interfejsu uzytkownika.

A5 Student potrafi testowaé i debugowac aplikacje efektywnie wykorzystujgc oferowane
przez sSrodowisko programistyczne narzedzia takie jak putapki i praca krokowa.

. Student potrafi zaimplementowac srodowisko GUI do obstugi wyjgtkdéw i do kontroli

zadan wielowgtkowych.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie el.pcz.pl.
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2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Projektowanie uktadéw napedowych

Design of driving systems

Kierunek

Automatyka i Robotyka

Oznaczenie

przedmiotu

100_ANS1 _PUN

Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 8
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 9 0 18 9 0 4

Koordynator | dr inz. Andrzej Jgderko, aj@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr inz. Andrzej Jgderko, aj@el.pcz.czest.pl

mgr inz. Olga Kotecka, o.sochacka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1l. Nabycie przez studentow wiedzy z zakresu doboru silnikow i uktadéw

przeksztattnikowych oraz przewodow, aparatow i zabezpieczen do przemystowych

uktadéw napedowych

C2.

przemystowych uktadéw napedowych

Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie projektowania oraz konfigurowania

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie

2. Posiadanie wiedzy i umiejetnosci z przedmiotéw: maszyny elektryczne,

energoelektronika, podstawy automatyki, naped elektryczny

3. Umiejetnosc¢ korzystania ze zrddet literaturowych
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Efekty uczenia sie

EU1l. Student potrafi dobrac silnik i uktad przeksztattnikowy oraz przewody, aparaty i

zabezpieczenia do przemystowych uktadow napedowych

EU2. Student posiada umiejetnosci projektowania uktadéw napedowych za pomocg

oprogramowania specjalistycznego oraz potrafi dobra¢ nastawy regulatoréw i inne

parametry przemiennikow czestotliwosci

Tresci programowe: wyklady Liczba
godzin
W 1 — Wtasciwosci ruchowe silnikow stosowanych w uktadach napedowych, 1
dobdr silnikdw do przemystowych uktadéw napedowych
W 2 — Dobdr elementéw pomocniczych: sprzegta, hamulce, czujniki 1
predkosci, czujniki momentu
W 3 — Oprogramowanie do symulacji uktadéw napedowych — Tcad7 1
W 4 — Zasady doboru przewodow, aparatow, zabezpieczen oraz filtrow w 1
uktadach napedowych
W 5 — Ogdlna charakterystyka przemystowych instalacji niskiego napiecia; 1
rodzaje urzgdzen energoelektronicznych w uktadach napedowych
W 6 — Dobor aparatury sterowniczej i kontrolnej, sposoby przytgczania 1
uktadow napedowych do przemiennikow czestotliwosci
W 7 — Ochrona przed zaktéceniami elektromagnetycznymi, ochrona przed 1
zwarciami doziemnymi i niesymetrig zasilania
W 8 — Ustawianie zabezpieczen przemiennikdéw czestotliwosci, dobér 1
nastaw regulatorow w uktadach napedowych
W 9 — Sposoby tworzenia projektow i rysowania schematéw automatyki 1
przemystowej, wykonanie projektu uktadu napedowego z przemiennikiem
czestotliwosci
SUMA 9
Tresci programowe: laboratorium Liczba
godzin
L 1 — Wprowadzenie teoretyczne, BHP w laboratorium 2
L 2 — Wyznaczanie momentu bezwtadno$ci maszyny elektrycznej metodg 2
wybiegu
L 3 — Wyznaczanie charakterystyki zewnetrznej pradnicy obcowzbudnej 2
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L 4 — Wyznaczanie charakterystyki zewnetrznej pradnicy bocznikowej 2
L 5 — Wyznaczanie charakterystyki nagrzewania maszyny elektrycznej 2
L 6 — Wyznaczanie charakterystyki momentu silnika prgdu statego 2
L 7 — Dobér nastaw napedu pradu przemiennego sterowanego metodg 2
skalarng U/f=const
L 8 — Dobdr nastaw napedu pradu przemiennego sterowanego metodg 2
orientacji wzgledem wektora pola FOC
L 9 - Test zaliczeniowy 2
SUMA 18
Tresci programowe: projekt Liczba
godzin
P 1 — Wprowadzenie teoretyczne do programu Tcad7 1
P 2 — Projektowanie uktadu napedowego DC - symulacje 1
P 3 — Projektowanie uktadu napedowego AC — symulacje 1
P 4 — Projektowanie uktadu napedowego z silnikiem z magnesami trwatymi — 1
symulacje
P 5 — Projektowanie czesci mechanicznej uktadu napedowego — symulacje 1
P 6 - Dobdr sprzegiet oraz przetwornikow predkosci 1
P 7 — Dobor przewodow oraz zabezpieczenh 1
P 8 — Dobor uktadu przeksztattnikowego do uktadu napedowego 1
P 9 — Wykonanie projektu uktadu napedowego 1
SUMA 9

Narzedzia dydaktyczne
1. Woyktad z prezentacjg multimedialng, wyktad konwersatoryjny
2. Laboratorium — praca w zespotach kilkuosobowych
3. Projekt — indywidualna praca studenta
4

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wyktad / projekt - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na wyktadach (dyskusja), przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych,

poprawne wykonanie zadania postawionego podczas zajeé
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P1.

P2.

Poprawne wykonanie sprawozdania z ¢wiczenia laboratoryjnego, umiejetno$¢
rozwigzywania postawionych problemow oraz wyciggania wnioskow i przygotowania
dokumentacji

Poprawne wykonanie projektu uktadu napedowego

Obciazenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 20
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych i projektowych 34
Przygotowanie sprawozdan / prezentacji / projektéw 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1. Kazmierkowski M., Tunia H.: Automatic Control of Converter - Fed Drives.PWN,

Warszawa 1994

Koziot R., Sawicki J., Szklarski L.: Digital Control of Electric Drives. PWN-ELSEVIER,
Warszawa 1992

Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi, Wydawnictwo PG,
Gdansk 2000

Szklarski L., Jaracz K., Horodecki A.: Eictric Drive Systems Dynamics. PWN,
Warszawa 1990

Zawirski K.: Sterowanie silnikiem synchronicznym o magnesach trwatych,
Wydawnictwo PP, Poznan 2005

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

. Odniesienie efektu do
e
_ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposoéb
uczenia
. kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
si
© i Robotyka *
KAR1A W12,
EU1 C1 w 1 F1
KAR1A W13
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EU2 KAR1A U11l, KAR1A U15, o Lab., 2 3 1
KAR1A U1l7, Proj
* —wg zatgcznika
Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EUL Student potrafi dobra¢ silnik i uktad przeksztatthikowy oraz przewody, aparaty
i zabezpieczenia do przemystowych uktadéw napedowych
5 Student nie potrafi dobrac¢ silnika i uktadu przeksztattnikowego oraz przewoddéw,
aparatéw i zabezpieczen do przemystowych uktadéw napedowych
Student potrafi wybrac typ silnika do uktadu napedowego oraz okresli¢ podstawowe
3 warunki dotyczgce przewoddw, aparatow i zabezpieczen
Student potrafi dobrac silnik pod wzgledem wiasciwosci ruchowych do ukfadu
4 napedowego oraz dobra¢ przewody, aparaty i zabezpieczenia do ukfadu
napedowego
. Student potrafi wybrac sposrod ofert rynkowych przeksztattnik do wybranego uktadu
napedowego oraz oceni¢ jakos¢ dobranego uktadu napedowego
Student posiada umiejetnosci projektowania uktadéw napedowych za pomoca
EU2 | oprogramowania specjalistycznego oraz potrafi dobraé nastawy regulatoréw i
inne parametry przemiennikow czestotliwosci
Student nie posiada umiejetnosci projektowania uktadéw napedowych za pomoca
2 oprogramowania oraz nie potrafi dobra¢ nastaw regulatoréw i innych parametréw
przemiennikdw czestotliwosci
Student potrafi wymieni¢ dane potrzebne do wykonania projektu uktadu
3 napedowego, potrafi postugiwac sie podstawowymi formutami oprogramowania oraz
okresli¢ zapotrzebowanie na elementy uktadu napedowego
Student potrafi zamodelowac¢ wybrany uktad napedowy za pomocg oprogramowania,
4 dobraé nastawy regulatorow przemiennikow czestotliwosci oraz elementy uktadu
napedowego
Student potrafi interpretowaé wyniki symulacji wybranych uktadéw napedowych,
5 dobrac wszystkie elementy (AKPIA, filtry i inne aparaty) do uktadu napedowego oraz

zaprojektowac¢ gotowy uktad napedowy do zadanego procesu technologicznego

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
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oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Uczenie Maszynowe

Machine Learning

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 110_ANS1 UM
Rodzaj przedmiotu | Stopien Tryb studiow Jezyk zajec Rok Semestr
studiow
do wyboru 1 niestacjonarne polski 4 8
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. | Liczba punktow
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | Dr hab. inz. Grzegorz Dudek, prof. PCz, dudek@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Grzegorz Dudek, prof. PCz, dudek@el.pcz.czest.pl
Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebdud@el.pcz.czest.pl

Mgr inz. Pawet Petka, p.pelka@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
Cl. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu wybranych metod uczenia maszynowego.
C2. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie wykorzystania metod

uczenia maszynowego do rozwigzywania probleméw w automatyce

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z matematyki z zakresu rownan liniowych, teorii zbioréw, rachunku
macierzowego, rachunku prawdopodobienstwa i statystyki.
Wiedza z zakresu podstaw programowania w jezykach wysokiego poziomu.
Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze Zzrodet literaturowych i zasobow

internetowych.

Efekty uczenia sie

EU1l. Student ma wiedze z zakresu metod uczenia maszynowego.
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EU2. Student ma praktyczne umiejetnosci w zakresie wykorzystania metod uczenia

maszynowego do rozwigzywania problemow

Tresci programowe: wyklady

Liczba

godzin

W1 - Informacje wstepne

2

W2 - Uczenie sie indukcyjne

W3 - Drzewa decyzyjne

W4 - Indukcja regut

W5 - Liniowe metody klasyfikacji

W6 - Liniowe metody aproksymaciji

W7 - Klasyfikator Bayesa

W8 - Nieparametryczne metody aproksymacji

W9 - Grupowanie danych

W10 - Przetwarzanie atrybutow

W11 - Klasyfikatory minimalnoodlegtosciowe

W12 - Komitety klasyfikatoréw

W13 - Maszyna wektorow nosnych

W14 - Sztuczne sieci neuronowe

W15 - Analiza danych — wykrywanie obserwacji odstajgcych, uzupetnianie

brakujgcych danych

R R R R R R R R R R R R NN

SUMA

=
oo

Tresci programowe: laboratorium

Liczba
godzin

L1 - Narzedzia do implementacji metod uczenia maszynowego

2

L2 - Klasyfikacja danych za pomocg drzew decyzyjnych

L3 - Liniowe metody klasyfikacji

L4 - Liniowe metody aproksymacji

L5 - Grupowanie danych

L6 - Maszyna wektorow nosnych

L7 - Komitety modeli

N N N N B~ b

SUMA
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Narzedzia dydaktyczne

1.

2
3.
4

Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna lub interaktywna
Komputery i specjalistyczne oprogramowanie

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)
F1. Zaliczenie na ocene sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych
P1. Kolokwium

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 10
Przygotowanie do zaje¢ 18
Przygotowanie do kolokwium 20
Przygotowanie sprawozdan 16
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.
2.
3.

go =1 e O

Cichosz P.: Systemy uczace sie. WNT

Koronacki J., Cwik J.: Statystyczne systemy uczace sie. WNT

Skorzybut M., Krzysko M., Gérecki T., Wotynski W.: Systemy uczace sie.
Rozpoznawanie wzorcéw analiza skupien i redukcja wymiarowosci. WNT
Hastie T., Tibshirani R., Friedman J.: The Elements of Statistical Learning. Data
Mining, Inference, and Prediction. Springer

Mitchell, T. M.: Machine Learning, McGraw-Hill

Raschka S.: Python. Uczenie maszynowe. Helion.

Hearthy J.: Zaawansowane uczenie maszynowe z jezykiem Python. Helion.
Bengio Y., Courville A., Goodfellow I.: Deep Learning Wspoiczesne systemy uczace
sie. PWN
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9. Rutkowski L.: Metody i techniki sztucznej inteligencji. PWN

10. Osowski S.: Sieci neuronowe w ujeciu algorytmicznym. WNT

Macierz realizacji efektow uczenia sie

—_ Odniesienie efektu do
e
: efektéw uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
uczenia
_ kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
si
¢ i Robotyka *
KAR1A W03,
EUl1l Ci W, Lab 1,2 P1
KAR1A UO1, KAR1A KO1
EU2 KAR1A UO03, KAR1A U1l C2 Lab 3 F1

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EUl1 | Student ma wiedze z zakresu metod uczenia maszynowego
5 Student nie potrafi oméwic¢ zadnego z tematéw merytorycznych prezentowanych na
zajeciach
. Student potrafi oméwi¢ niektore z tresci wyktadowych, ale stabo orientuje sie w
tematyce
A Student potrafi omoéwié niektore z tresci wyktadowych, dostatecznie orientuje sie w
tematyce
4 Student potrafi oméwi¢ wiekszos$¢ tematdéw wyktadowych, dobrze orientuje sie w
tematyce
4.5 | Student zna dobrze tematyke wyktadowa, potrafi oméwi¢ wiekszos$¢ zagadnien
s Student zna bardzo dobrze tematyke wyktadowg, potrafi omowi¢ wszystkie
zagadnienia
- Student ma praktyczne umiejetnosci w zakresie wykorzystania metod uczenia
maszynowego do rozwigzywania problemow
. Student nie potrafi zastosowac zadnego algorytmu i narzedzia do uczenia
maszynowego omawianego na zajeciach
5 Student potrafi zastosowac niektore algorytmy i narzedzia do uczenia
maszynowego omawiane na zajeciach w stopniu dostatecznym
o Student potrafi zastosowac niektore algorytmy i narzedzia do uczenia

maszynowego omawiane na zajeciach w stopniu zadowalajgcym

425




4 Student potrafi zastosowac wiekszosc¢ algorytmow i narzedzi do uczenia
maszynowego omawianych na zajeciach
" Student potrafi zastosowaé wszystkie algorytmy i narzedzia do uczenia
maszynowego omawiane na zajeciach w stopniu zadowalajgcym
5 Student potrafi zastosowac wszystkie algorytmy i narzedzia do uczenia
maszynowego omawiane na zajeciach w stopniu bardzo dobrym

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen
oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas

pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Termografia komputerowa w automatyce

Computer thermography in automatics

Kierunek Oznaczenie
przedmiotu
Automatyka i Robotyka 120 _ANS1 TKA
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Rok Semestr
do wyboru 1 niestacjonarne 4 8
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw
ECTS
Liczba godzin w semestrze 18 0 18 0 0 4

Koordynator | Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, waldemar.minkina@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, waldemar.minkina@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, sebastian.dudzik@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz Stawomir Grys, slawomir.grys@el.pcz.czest.pl

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

Cl.

C2.

C3.

CA4.

Zapoznanie z wybranymi zagadnieniami oraz biezgcymi trendami w bezinwazyjne;j
diagnostyce urzgdzen automatyki.

Poszerzenie wiedzy z zakresu metod i algorytméw stosowanych przy przetwarzaniu
obrazow uzyskanych podczas bezinwazyjnej diagnostyki urzgdzen automatyki.
Przekazanie studentom wiedzy dotyczgcej pomiaréw termowizyjnych w badaniu
urzgdzen elektrycznych i elektroenergetycznych.

Zapoznanie studentéw z mozliwosciami wykorzystania pomiarow termowizyjnych do
pomiaru temperatury tzw. ,obiektéw trudnych” w nietypowych sytuacjach

pomiarowych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

Znajomos$c¢ i umiejetnosé korzystania z algebry macierzy oraz rachunku rézniczkowo-

catkowego.
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2. Posiadanie podstawowej wiedzy z zakresu wymiany ciepta (konwekcja, kondukcja,

radiacja), w tym gtownie promienistej (radiacyjnej) wymiany ciepta.

3. Podstawowa wiedza z zakresu metrologii elektrycznej, metrologicznej interpretacii

wynikow pomiaréw, termodynamiki i wymiany ciepta.

4. Umiejetnosc korzystania ze zrodet literaturowych.

Efekty uczenia sie

EULl. Student zna aspekty wybranych, w tym biezgcych zagadnien z metrologii

elektrycznej.

EU2. Student zna typowe metody obliczeniowe stosowane przy przetwarzaniu obrazéw

uzyskanych podczas bezinwazyjnej diagnostyki urzgdzen.

Tresci programowe: wyktady Liczba

godzin

W1 - Historia odkrycia promieniowania podczerwonego (opis doswiadczenia 2
F.W. Herschla i odnosne animacje komputerowe). Ogdlna systematyka
promieniowania wystepujgcego w przyrodzie.

W2 - Podstawowe zaleznosci matematyczne dotyczgce wymiany ciepta 2
przez promieniowanie (prawo Kirchhoffa, Plancka, Wiena, Stefana-
Boltzmanna, Rayleigh-Jeansa).

W3 - Emisyjnos¢ i jej znaczenie dla doktadnosci bezstykowego pomiaru 2
temperatury. Techniczne ciata czarne oraz wzorcowanie pirometrow i
kamer termowizyjnych.

W4 - Atmosfera i jej wptyw na bezstykowy pomiar temperatury. Model 2
matematyczny pomiaru termowizyjnego

W5 - Detektory podczerwieni. Elementarne informacje o pirometrach 2
(monochromatyczny,  fotoelektryczny, radiacyjny, dwubarwowy,
dwupasmowy, wielobarwowy, wielopasmowy).

W6 - Emisyjnos¢ ciat potprzezroczystych. Pomiary temperatury szkia. 2
Przypadki wystepujgce w urzgdzeniach elektrycznych [
elektroenergetycznych

W7 - Pomiary temperatury cienkich powtok tworzywa sztucznego. Przypadki 2

wystepujgce w urzgdzeniach elektrycznych i elektroenergetycznych.
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W8 - Wyznaczanie temperatury ptomieni lub gorgcych gazow oraz poprzez
nie. Btedy bezstykowego pomiaru zwigzane z btednie zadang wartoscig
emisyjnosci, praktyka pomiaru temperatury obiektow o niskiej
emisyjnosci. Przypadki wystepujgce w urzgdzeniach elektrycznych i

elektroenergetycznych.

W9 - Technika pomiaréw w podczerwieni - omowienie kilku nietypowych
sytuacji. Przypadki wystepujgce w urzadzeniach elektrycznych i
elektroenergetycznych. Wptyw kata obserwacji na wskazania pirometru
lub kamery termowizyjnej. Przypadki wystepujgce w urzgdzeniach
elektrycznych [ elektroenergetycznych. Praktyka pomiaréw

termowizyjnych. Podsumowanie wyktadu.

SUMA

18

Tresci programowe: laboratorium

Liczba

godzin

L1 — Zapoznanie sie z kamerg pomiarowg ThermaCAM PM 595 firmy FLIR.
Wykonanie termogramow wybranych obiektéw elektroenergetycznych
(rozdzielnie i ich elementy, uchwyty odciggowe potgczeh mostkowych,
transformatory, baterie kondensatorow, itp.). Pomiary w rozdzielniach
elektroenergetycznych. Dyskusja na temat kryteriéw koniecznosci
odtgczenia z eksploatacji rozdzielni, transformatoréw oraz linii zasilajgcych w

zaleznosci od wyznaczonego stopnia ich ,przegrzania”.

L2 — Pomiar temperatury obiektéw o niskiej emisyjnosci (tzw. efekt
Jlustrzany” - zjawisko odbicia promieniowania). Pomiary na zewnatrz

wypolerowanych powierzchni urzadzen elektroenergetycznych.

L3 — Badanie wptywu doktadnosci wprowadzenia do mikrokontrolera kamery
parametréw obiektu (emisyjnosé, odlegtos¢ kamera-obiekt) otoczenia i
atmosfery (temperatury otoczenia, atmosfery, jej wilgotnos¢) na doktadno$é
wyznaczenia temperatury obiektu. Pomiary w rozdzielniach

elektroenergetycznych.

L4 — Badanie wptywu kata obserwacji obiektu na doktadnos¢ wyznaczenia
jego temperatury. Pomiary w rozdzielniach elektroenergetycznych. Poznanie

zjawiska konwekcji.
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L5 — Zapoznanie z programami: ,ThermaCAM Image Explorer”,
,1hermaCAM Report Viewer”, ,ThermaCAM QuickView”, “FLIR
QuickReport” - freeware firmy FLIR. Zapoznanie z programami
profesjonalnymi: ,ThermaCAM Reporter”, ,ThermaCAM Researcher” oraz
“plugin’"em” do MS Worda , ThermaCAM Reporter Professional”, (import
termogramow z QuickView do MS Worda oraz z MS Worda do MS

PowerPointa).

L6 — Omdwienie formatu plikéw typu: *.Img, *.Jpeg, *.Bitmap, *.Csv oraz
*.MatLab. Test dla studentéw: wykonanie przyktadowego raportu

(nieprofesjonalnie), analiza termogramow, histogramy itd.

L7 — Wykonanie symulacji doktadnosci wyznaczania temperatury obiektu na
odnosnych termogramach wybranych obiektéw uzyskanych wczesniej. Test

dla studentéw: wykonanie przyktadowego raportu (profesjonalnie).

L8 — Test dla studentéw: zapis termogramu w ,ThermaCAM Reporter”,
,1hermaCAM Researcher” w formacie trojwymiarowym (3-D) oraz *.Csv.
Przetworzenie formatu *.Csv w programie MS Excel w tréjwymiarowy wykres
stupkowy. Zapis termogramu w formacie *.MatLab i przetworzenie go w
MATLABIE w trojwymiarowy wykres stupkowy. Inne propozycje obrdbki

termogramow w Matlabie np. w formacie *.Csv.

L9 — Test dla studentéw: wykonanie przyktadowej prezentacji w MS
PowerPoint z aktywng analizg termogramow (flying spotmeter, linie rozktadu
temperatury, izotermy itd.). Poznanie mozliwo$ci oprogramowania
stworzonego w Zaktadzie Technik Mikroprocesorowych, Automatyki i
Pomiaréw Cieplnych Wydziatu Elektrycznego Politechniki Czestochowskiej.

Kolokwium zaliczeniowe

SUMA

18

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna
Tablica klasyczna lub interaktywna
Specjalistyczne oprogramowanie

Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny

I A

Platforma e-learningowa PCz- opcjonalnie wykfad - zaliczenie
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Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena

Podsumowujaca)

F1. Aktywnos¢ na zajeciach

F2. Ocena przygotowania i przedstawienia wybranego tematu z zakresu bezinwazyjnej
diagnostyki urzgdzen

P1. Test zaliczeniowy

Obcigzenie praca studenta

Srednia liczba godzin
Forma aktywnosci na zrealizowanie
aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzgcym 36
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 18
Przygotowanie do zaje¢ audytoryjnych 18
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 14
Przygotowanie prezentacji multimedialne; 14
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 100/ 4 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajgcej

1.

Minkina W.: ,Pomiary termowizyjne — przyrzady i metody” Wydawnictwo Politechniki
Czestochowskiej, Czestochowa 2004, ISBN 83-7193-237-5, 243 str.

Minkina W., Dudzik S.: ,Infrared thermography — errors and uncertainties” John Wiley
& Sons Ltd, Chichester 2009 r., ISBN 978-0-470-74718-6,

Minkina W. (red): ,Wybrane problemy wspétczesnej termografii i termometrii w
podczerwieni”, Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej, Czestochowa 2011, ISBN
978-83-7193-512-1, ISSN 0860-5017, 149 str.

Praca zbiorowa (red. H. Madura): ,Pomiary termowizyjne w praktyce”, Wydawca:
Redakcja czasopisma ,Pomiary Automatyka Kontrola” oraz Agenda Wydawnicza
SIMP, Warszawa 2004, ISBN 83-87982-26-1, 176 str.

Wiecek B., De Mey G.: ,Termowizja w podczerwieni — podstawy i zastosowania”,
Wydawnictwo Agendy Pomiary Automatyka Kontrola, Warszawa 2011, ISBN 978-83-
926319-7-2, 372 str.

Wiecek B., Pacholski K., Olbrycht R., Strgkowski R., Katuza M., Borecki M., Wittchen
W.: ,Termografia i spektrometria w podczerwieni — zastosowania przemystowe”
Wydawnictwo Naukowe PWN S.A., Warszawa 2017, ISBN: 978-83-01-19187-0, 347
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str.

Gerlach G., Budzier H.: ,Thermal Infrared Sensors - Theory, Optimisation and
Practice” John Wiley & Sons Ltd, Chichester 2011 r., ISBN: 978-0-470-87192-8, 328
str.

Maldague X.: ,Theory and Practice of Infrared Technology for Nondestructive Testing”
John Wiley & Sons Ltd, New York, Chichester, Weihnheim, Brisbane, Sigapore,
Toronto 2001 r., ISBN: 0-471-18190-0, 684 str.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Odniesienie efektu do
Efekﬁ efektow uczenia sie dla Cele Forma Narzedzia Sposob
ucz-enla kierunku Automatyka przedmiotu | zajec dydaktyczne oceny
> I Robotyka*
KAR1A W02,
EU1 KAR1A W03, C1,C3,C4 | W, Lab 1,2,3,4 F1, F2
KAR1A W15, KAR1A UO05
KAR1A W11,
EU2 KARLAWLY, C2 W, Lab 1,2,3,4 F1, P1
KAR1A _U06, KAR1A_U09,
KAR1A K06

* — wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY — SZCZEGOLY

Oc
Efekty
ena
EU | Student zna, rozumie i potrafi omoéwi¢ trendy rozwojowe w zakresie bezinwazyjnej
1 diagnostyki.
5 Student nie potrafi oméwi¢ Zadnej z tresci wyktadowych, ani wskazacC trenddéw
rozwojowych w zakresie bezinwazyjnej diagnostyki urzgdzen automatyki.
3 Student potrafi omowi¢é wybrane tresci wyktadowe lub niektore trendy rozwojowe w
zakresie bezinwazyjnej diagnostyki urzgdzen automatyki.
Student potrafi omowi¢ wiekszo$¢ tresci wyktadowych oraz wskazaé i omowi¢ aspekty
4 niektérych trendéw rozwojowych w zakresie bezinwazyjnej diagnostyki urzgdzen

automatyki.
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Student potrafi omowi¢c wskazane tresci wyktadowe, zna i potrafi omowic trendy
> rozwojowe w zakresie bezinwazyjnej diagnostyki urzgdzen automatyki.
EU | Student potrafi wykorzystaé teorie wymiany ciepta do stworzenia modelu
2 bezinwazyjnej diagnostyki urzadzen.
5 Student nie zna podstawowych wielkosci opisujgcych promienista wymiane ciepta, nie
potrafi opisa¢ zadnego innego rodzaju wymiany ciepta.
3 Student zna podstawy matematyczne opisujgce promienistg wymiane ciepta oraz potrafi
opisac¢ przynajmniej jeden inny rodzaj wymiany ciepta.
4 Student zna podstawy matematyczne opisujgce promienistg wymiane ciepta oraz potrafi
opisac pozostate dwa rodzaje wymiany ciepta.
Student zna podstawy matematyczne opisujgce wymiane ciepta (konwekcja, kondukcja,
5 radiacja) oraz potrafi wykorzysta¢ te teorie do stworzenia modelu bezinwazyjnej
diagnostyki urzgdzen automatyki.

[ll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen

oraz na stronie http://www.el.pcz.pl./.

2. Informacje na temat warunkoéw zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas
pierwszych zajec.

3. Prowadzgcy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow.

Prorektor ds. nauczania

dr hab. inz. Izabela Maijor, prof. PCz
Signature Not Verified

Dokument podpiSm-rpG;z Izgbela Major;

Politechnika Czestochowsk
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