Wyzsza Szkola Zarzgdzania Ochrong Pracy w Katowicach

KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu w jezyku polskim:
AUTOMATYZACJA I ROBOTYZACJA PROCESOW PRODUKCYJNYCH Kod przedmiotu:
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim: KNT/EN-1P/K/26
AUTOMATION AND ROBOTISATION OF PRODUCTION PROCESSES
Kierunek studiow: Profil: Poziom studiow:
Energetyka praktyczny I stopnia
Specjalnosé/specjalizacja: Forma zaliczenia przedmiotu Semestr studiow:
- zaliczenie na ocene 4
Nazwa grupy przedmiotow: Jezyk w jakim prowadzone sq zajecia:
kierunkowa polski

Forma zajeé Ogdlna Liczba
Tryb , . Zajecia liczba punkto'w
studiéw w Cw. Konw. Lab. Proj. Sem. o we Lektorat godzin ECTS:
Tryb -
stacjonarny 15 ) i 30 30 i i S
Tryb ] 6
niestacjona 15 - - 15 15 - - 45
rny

Jednostka realizujqca przedmiot:
Kolegium Nauk Technicznych

Odpowiedzialny za opracowanie karty przedmiotu (¢ytut/stopien naukowy, imig i nazwisko, adres e-mail):
dr inz. Witold Krieser (wkrieser@wszop.edu.pl).

CEL PRZEDMIOTU:

C1. Zapoznanie studentéw z podstawami sterowania automatycznego.
c2 Zapoznanie studentdow z mozliwo$ciami zastosowania technik cyfrowych w automatyce i robotow
' przemystowych.
C3. Nabycie przez studentéw umiejgtnosci obliczen inzynierskich.
WYMAGANIA WSTEPNE:
1. Wiedza z zakresu matematyki i fizyki.
2. Umiejetno$¢ rozwigzywania rownan rézniczkowych.
ODNIESIENIE DO
PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE: KIERUNKOWYCH
EFEKTOW UCZENIA SIE
EUL Zna i rozumie podstawowe cztony automatyki i posiada umiejetnos¢ ich E KW _03

rozrdzniania.

Potrafi rozwigzywa¢ zadania inzynierskie, w tym pomiary i symulacje
EU2 komputerowe, jak np. wyznaczy¢ charakterystyke czestotliwo$ciows E KU _05
zadanego uktadu regulacji.

Zna i rozumie mozliwosci i sposoby wykorzystania technik cyfrowych
EU3 w automatyzacji i robotyzacji. Zna mozliwosci obliczen komputerowych E KW_04
z wykorzystaniem powszechnie dostgpnego oprogramowania.
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Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy i odbieranych tresci
jak rowniez inicjowania, przekazywania, prezentowania dziatan na rzecz
EU4 p . \ . : . ; E KS_01
srodowiska. Jest gotow do uczestniczenia w dyskusjach o wynikach
wiasnych dziatan na rzecz srodowiska.
TRESCI PROGRAMOWE:
L.p. WYKLAD 'g'CZba QOdE”
Liniowe uklady automatycznej regulacji.
Mechanizacja, automatyzacja, robotyzacja proceséw produkcyjnych. Struktura
funkcjonalna sterowania numerycznego i automatycznej regulacji. Rodzaje sygnatow
— uktady ciagte i dyskretne. Techniczne mozliwosci systemow automatyzacji. Efekty
i skutki automatyzacji i robotyzacji. Opis matematyczny uktadow dynamicznych (opis
Wi w dziedzinie zmiennej czasu, w dziedzinie zmiennej zespolonej przy zastosowaniu 3 3
transformacji operatorowej Laplace’a, opis w dziedzinie zmiennej czgstotliwosci
— transformacja Fouriera).Podstawy sterowania cyfrowego. Uktady sterowania i ich
klasyfikacja.  Definicja  transmitancji  operatorowej.  Struktura i funkcje
zautomatyzowanych systemow produkcyjnych. Typowe uktady w systemach. Systemy
transportowe 1 magazynowe. Elastyczno$¢ systemoéw automatycznych. Wybor
uzasadnionego stopnia automatyzacji i robotyzacji.
Podstawowe czlony ukladéw sterowania.
W2 ((leon proporcjonalny, czton caikl.ljalcy, czton r(’)Zn?c'zkujqcy, cz%or} inercyjny 3 3
pierwszego rzedu, czlon oscylacyjny, czlon opo6zZniajacy). Laczenie czlonow
automatyki. Stabilno$¢ uktadow regulacji — kryterium Nyquista.
Elementy i urzadzenia automatyki.
Regulatory. Uktady hydrauliczne, pneumatyczne i elektryczne. Podstawy techniki
W3 cyfrowej. Podstawowe elementy techniki cyfrowej: bramki AND, NAND, NOT, OR, 3 3
NOR. Notacja binarna, heksadecymalna i dziesi¢tna. Transmisja danych. Przetworniki
AC i CA. Uklady impulsowe. Probkowanie - kwantowanie w czasie, Twierdzenie
Shannona-Kotielnikowa. Regulatory cyfrowe.
SCADA.
Standardy komunikacyjne: PROFIBUS, LonWorks, CAN. Sterowniki rozmyte. Sieci
neuronowe Sterowniki PLC. Przyktady oprogramowania: iFIX, InTouch.
Niezawodno$¢: podstawowe parametry niezawodnos$ciowe — intensywno$¢ uszkodzen 3 3
W4 . . . . e
i napraw, MTBF; schemat niezawodnos$ciowy; grafy systemu. Niezawodnos¢
i eksploatacja systemOéw automatycznych i zrobotyzowanych. Roboty przemystowe:
serwooperator, teleoperator, manipulator, robot; generacje robotow; zalety, budowa,
kinematyka robotow.
Typy chwytakéw i glowic robotéw przemyslowych, zastosowanie robotow,
czujniki i sensory w robotyce. 3 3
W5 Analiza przyktadow na podstawie materiatu filmowego. Czujniki i sensory w robotyce,
BHP podczas pracy robotow, jego programowania i serwisowania. Elastyczne systemy
produkcji.
RAZEM: 15 15
FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA PRZEDMIOTU: zaliczenie pisemne.
Liczba godzin
L.p. LABORATORIUM
S N
L1 Analiza niezawodno$ciowa systeméw. 6 3
L2 Graficzne Srodowisko programowania robotéw. 6 3
L3 Komputerowe wspomaganie obliczen matematycznych. 6 3
L4 Badanie elementow i ukladéw logicznych. 6 3
LS Budowa i testowanie pneumatycznych ukladéw sterowania. 6 3
RAZEM: 30 15
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FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA PRZEDMIOTU: aktywnos¢ na zajeciach ,
ocena realizacji zadan, kolokwium pisemne.

Liczba godzin
L.p. PROJEKT S N
Identyfikacja problemu mozliwego do modernizacji z zakresu automatyKki,
P1 robotyki, techniki cyfrowej lub sterowania produkcja. 6 3
Analiza sposobow rozwigzania wybranego problemu.
Dyskusja i wybér optymalnego rozwiazania.
P2 Przedstawienie zalet i wad przyjetego rozwigzania. Podzial pracy w zespole nad 6 3
rozszerzonym opisem  wybranego rozwigzania. Poszukiwanie = materiatlow
umozliwiajacych rozwigzanie zadania.
Raporty ze znalezionych informacji.
P3 . . 6 3
Przygotowanie harmonogramu i kosztorysu.
P4 Praca zwigzana z kompletowaniem dokumentacji projektowej. Przygotowania do 12 6
prezentacji.
RAZEM: 30 15

FORMA | KRYTERIA ZALICZENIA PRZEDMIOTU: Ocena tre$ci merytorycznej dokumentacji projektowej
(sprawozdania) oraz prezentacja.

NARZEDZIA I METODY DYDAKTYCZNE

1. Wyktad z ewentualng prezentacja multimedialng.

2. Zajecia projektowe, studium przypadku

3. Materiaty pomocnicze.

4, Odpowiednie oprogramowanie informatyczne - symulatory online np. LogicGate Simulator

OBCIAZENIE STUDENTA PRACA:

Forma sy e e
1. godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim 75 45
2. samodzielne przygotowanie do zajeé 40 40
3. przygotowanie do egzaminu / zaliczenia 11 41
4. udziat w konsultacjach 5 5
5. zapoznanie si¢ z literaturg przedmiotu 15 15
6. egzamin / zaliczenie 4 4
SUMA GODZIN 150 150
LICZBA PUNKTOW ECTS 6 6
LITERATURA PODSTAWOWA:
1 Kost G.,Lebkowski P., Wesierski L., Automatyzacja i robotyzacja procesow
' produkcyjnych,PWE,Warszawa2018 (IBUK)
5 Kaczmarek W., Panasiuk J., Robotyzacja proceséw produkcyjnych, Wydawnictwo Naukowe PWN, Warszawa

2017

LITERATURA UZUPELNIAJACA:

1 Marciniak M. (red.):Elementy automatyzacji we wspélczesnych procesach wytwarzania. Obrébka,
' mikroobrobka, montaz, Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej 2007

2. Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowania, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne 2004

3. Kasprzyk J., Programowanie sterownikéw przemystowych, Wydawnictwo Naukowo-Techniczne 2006

PRZYDATNE INFORMACJE

PLATFORMA MOODLE zawiera :
*  materiaty dydaktyczne do przedmiotu
= przedmiotowe efekty uczenia si¢
= zalecang literature
= warunki i kryteria zaliczenia przedmiotu
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BIBLIOTEKA WSZOP zapewnia literature podstawows do przedmiotu oraz wybrane pozycje literatury
uzupelniajacej, w tym dostep do zbioréw cyfrowych i Platformy IBUK Libra

ELEKTRONICZNY NIEZBEDNIK STUDENTA zawiera:
»  kierunkowe efekty uczenia si¢
=  karty przedmiotéw
= terminy konsultacji nauczycieli akademickich

WIRTUALNY DZIEKANAT zawiera:
* harmonogram zaj¢¢ na biezacy semestr
= harmonogram sesji egzaminacyjnej
= ogloszenia dotyczace organizacji roku akademickiego

Terminy egzaminow uzgadnia starosta roku z prowadzacym zajecia

Karta przedmiotu obowiazuje od roku akademickiego 2021/2022
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