Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiéw pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Mazwa Automatyzacja procesow Kod precdmiol MYARS06001
przedmiotu yzacja p Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 30 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty . s . . . .
Wprowadzajace Programowanie sterownikow PLC, Wizualizacja procesow

Cele przedmiotu

Zapoznanie z modelowaniem i opisem systemdéw automatyzacji procesow przemystowych. Nauczanie
zasad modelowania procesoéw dyskretnych i ciagtych stosowanych w réznych gateziach przemystu oraz
projektowania algorytmow sterowania tymi procesami. Nabywanie umiejetnosci z zakresu modelowania
przemystowych uktadéw logicznych oraz projektowania systeméw przetaczajgacych, w tym budowania
algorytméw sterowania opartych na skofczonej liczbie standéw. Zdobycie umiejetnosci w zakresie
stosowania najnowszych technologii automatyzacji proceséw przemystowych sktadajacych si¢ na tzw.
"inteligentng fabryke". Podstawy automatycznych systemoéw zarzadzania produkcjg oraz automatyzacji
procesow.

Tresci
programowe

Wyktad: Automatyzacja proceséw. Trendy rozwoju technologicznego. Zasady i cele automatyzacii
procesdéw dyskretnych i ciggtych. Digitalizacja procesow przemystowych. Architektura zarzadzania
produkcja. Metody programowania. Metody opisu procesdw. Jezyki i algorytmy programowania: Grafcet,
SFC, GRAPH, sieci operacyjne, sieci Petri. Realizacja funkcji sterujgcych za pomoca elektrycznych
elementéw stykowych i bezstykowych, pneumatycznych i hydraulicznych. Automaty skoiczone. Uktady
przetaczajace: kombinacyjne i sekwencyjne. Synteza uktadéw przetaczajacych. Elementy uktadow
procesow przemystowych (pomiarowe, wykonawcze sterujgce oraz do komunikaciji i systeméw SCADA).
Synteza algorytméw sterowania w przemystowych systemach automatycznych. Struktury funkcjonalne
systeméw sterowania. Rodzaje systeméw sterowania. Automatyzacja wybranych proceséw
produkcyjnych/technologicznych. Automatyzacja proceséw decyzyjnych w zakresie planowania i realizacji
produkciji. Hierarchiczne modele systemu sterowania. Podstawy automatycznego systemu zarzadzania
procesem produkcyjnym. "Czytanie" schematow elektrycznych i sygnatowych: uktadéw automatyzacii:
przekazniki, styczniki, cewki, potaczenia cyfrowe i analogowe wejsé-wyjsé PLC, elementy bezpieczerstwa i
zabezpieczen. Projektowanie systemow sterowania automatycznego dla przyktadowych procesow
produkcyjnych/technologicznych (formutowanie zatozen, budowanie algorytméw, rysowanie schematow
elektrycznych, projektowanie szaf sterowniczych, konfigurowanie i zarzadzanie siecig przemystowa).
Projekt: Projektowanie ukfadu sterowania z wykorzystaniem modutu Stateflow $rodowiska
MATLAB/Simulink. Projektowanie uktadu sterowania typu: bang-bang w Srodowisku Stateflow/Simulink.
Modelowanie ukfadu sekwencyjnego w postaci automatu skonczonego typu Mealy’ego i Moore’'a z
wykorzystaniem modutu Stateflow. Modelowanie i projektowanie uktadu sterowania dla wybranego
systemu automatyzacji przemystowej z wykorzystaniem modutu Stateflow i Srodowiska MATLAB/Simulink.
Projektowanie i badanie uktadu sterowania o zmiennej strukturze regulatora. Projektowanie i modelowanie
uktadu sekwencyjnego sterowania procesem produkcyjnym.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusiji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sig Odnlesienle do kierunkowych

uczenia si¢ efektéw uczenia sie
EUf zna budowe, elementy urzadzen i dziatanie zautomatyzowanych procesow | ART-WOT AR1_W05
przemystowych
EU2 zna narzedzia i metody do modelowania i opisu przebiegu zautomatyzowanych | AR1_W05  AR1_W07
procesow przemystowych oraz budowania algorytméw sterowania
- . . . . [ART_WO05 AR1_WO07 ART_W08
EU3 zna metody automatyzacji w zakresie zarzadzania procesami produkcyjnymi - - -
. . . . . ART_W04 AR1_UO7
EU4 potrafi budowa¢ algorytmy i programowaé przebieg zautomatyzowanego | - -




procesu przemystowego
potrafi formutowaé zatozenia, czyta¢ schematy elektryczne, rysowac | AR1-U0T AR1_U10
EU5 potaczenia elekiryczne zasilajgce i sygnatowe oraz potgczenia elektro-
mechaniczne/pneumatyczne/hydrauliczne
EUS jest gotow do krytycznej posiadanej wiedzy w zakresie automatyzacji procesow | AR1_K01
przemystowych
SL’TZZ%ZEQU Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Fz(;&iigijs\?ér;;kk;?:jr:]
EU1 Wykiad: egzamin; W
EU2 Wykiad: egzamin; W
EU3 Wyktad: egzamin, W
Eus Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow W p
w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUS Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow W P
w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EUs Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepow W P
w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 30
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 19
Wylczenie Przygotowanie do zadan projektowych 22
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 7
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki iloéciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 67 2,7
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajgciami o charakterze praktycznym 76 3
1. Mikulczynhski T., Automatyzacja proceséw produkcyjnych: metody modelowania proceséw dyskretnych i
programowania sterownikéw PLC, PWN, Wydawnictwo 2, Warszawa, 2017.
2. Swider J., i inni, Sterowanie i automatyzacja proceséw technologicznych i uktaddw mechatronicznych:
Literatura | Uktady pneumatyczne i elektropneumatyczne ze sterowaniem logicznym PLC, Wydawnictwo Politechniki
podstawowa | S|gskiej, 2015.
3. Barczyk J., Automatyzacja proceséw dyskretnych. Oficyna Wydawnicza Pol. Warszawskiej, Warszawa
2003.
4. Heumann W., Kracht T, i inni, Poradnik fachowca, Eaton Industries GmbH, 2013.
1. Honczarenko J., Elastyczna automatyzacja wytwarzania. WNT Warszawa 2000.
Literatura | 2. Laskowski J., Nowy poradnik elektroenergetyka przemystowego, COSIW, SEP, Warszawa, 2010.
uzupeiniajaca | 3. Schwab K., The fourth industrial revolution, Penguin Random House, London, 2017.
4. The MathWorks, Stateflow Toolbox for MATLAB.
f::l?zﬁg(cz Katedra Automatyki | Robotyki Data opracowania programu
oaeowalsy | dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /
Sciezka przedmiot wspélny Profil ksztalcenia ogoélnoakademicki
dyplomowania
Nazwa N Kod przedmiotu MYARS06002
przedmiotu Podstawy telekomunikacii Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 15 0 15 0 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty . .
wprowadzajace Teoria sygnatow

Cele przedmiotu

Celem przedmiotu jest zdobycie elementarnej wiedzy z zakresu telekomunikacji, pozwalajacej na
skuteczniejsze studiowanie przedmiotoéw kierunkowych zwigzanych z transmisjg sygnatéw oraz rozumienie
ich miejsca w cato$ci studiow na kierunku. Wynikiem przedmiotu ma by¢ znajomos¢ gtownych obszaréw
dyscypliny, ich wzajemnych zaleznosci, a takze podstawowych praw i ograniczeni zwigzanych z transmisjg
sygnatow.

Tresci
programowe

Wyktad: Podstawowe pojecia z zakresu telekomunikacji w tym: elementy systemoéw telekomunikacyjnych,
zrodta informaciji, wiasciwosci kanatéw transmisyjnych, zrodta szumu i wiasciwosci szumowe systemoéw
teletransmisyjnych. Analogowe systemy modulacji. Systemy cyfrowe w tym: probkowanie i kwantyzacja
sygnatéw, modulacja impulsowa-kodowa (PCM), transmisja sygnatow cyfrowych w padmie podstawowym i
modulacje cyfrowe. Wtasciwosci wybranych systeméw telekomunikacyjnych w tym podstawowe informacje
dotyczace zestawiania potaczen w sieciach telekomunikacyjnych. Laboratorium: Cwiczenia laboratoryjne
prowadzone sg z zastosowaniem pakietu narzedzi programistycznych GNURadio umozliwiajacego
implementacje rzeczywistych systeméw telekomunikacyjnych. Telefoniczny tor transmisyjny jest
zestawiany, z zastosowaniem tacz analogowych, dotaczonych do cyfrowej centrali telefonicznej Alcatel
S12. Bezprzewodowy tor transmisyjny jest zestawiany z zastosowaniem radia programowalnego (SDR)
HackRF One, stanowigcego uktad nadajnika i odbiornika fal elektromagnetycznych pracujacego w pasmie
od 1 MHz do 6 GHz, oraz anteny teleskopowej ANT500. Cwiczenia obejmuja; analize wiasciwosci
sygnatow deterministycznych i stochastycznych, badanie charakterystyk czestotliwoSciowych toréw
telekomunikacyjnych, badanie wifasciwosci kodow transmisyjnych, transmisje sygnatow w pasmie
podstawowym oraz badanie wiasciwo$ci cyfrowych systeméw modulacji.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia si¢
posiada elementarng wiedze dotyczacq wspotczesnych przewodowych | AR1_W04 AR1_W08
EU1 bezprzewodowych systeméw i sieci telekomunikacyjnych, dokonuje ich
klasyfikacji oraz okresla $wiadczone w nich ustugi,
posiada wiedze teoretyczng dotyczaca podstaw analizy sygnatéw i systemow, | AR1_WO4  AR1_W06
EU2 umie poréwna¢ wiasciwosci: widmowe, energetyczne i pasmowe podstawowych
metod modulacji analogowych i cyfrowych,
posiada wiedze teoretyczng dotyczacq zrddet zakidcen oraz sposobu ich | AR1_W04  AR1_WO0B
EU3 oddziatywania na transmitowane sygnaty, umie poréwna¢ wiasciwosci
przewodowych i bezprzewodowych mediéw transmisyjnych,
- zna i rozumie zagadnienia dotyczace podstaw analizy sygnatow i systemow oraz | AR1_U04
potrafi dokona¢ w podstawowym zakresie analizy sygnatéw i systeméw
EU5 potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury i dokonywac ich interpretacii AR1L0Z

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, | W L




sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach,
EUd Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach,
EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 20
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 17
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 3
Udziat w konsultacjach 3
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 40 1,6
_ 1. Haykin S., Systemy telekomunikacyjne. Tom 1/ Tom 2, WKit, Warszawa, 2004.
ocsmoua | 2- Read R., Telekomunikacja, WKit., Warszawa, 2004.
3. Wesotowski K., Podstawy cyfrowych systemdw telekomunikacyjnych, WKit, Warszawa, 2006.
Literatura 1. Kabacinski W., Zal M., Sieci telekomunikacyjne, WKL, Warszawa, 2008.
uzupeiniajaca | 2 Couch L. W., Digital and analog communication systems, Upper Saddle River: Prentice-Hall, 2001.
f;:;ﬁ:ﬁ; Katedra Telekomunikagji i Aparatury Elektroniczne; Data opracowania programu
Program

opracowat(a)

dr inz. Krzysztof Konopko

2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢ / . i , .
sciozka przedmiot wspdlny Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Lo Kod przedmiotu MYARS06003
przedmiotu Wychowanie fizyczne Il Rodzaj przedmiotu obowiazkowy
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 0 30 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 0
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zapoznanie z kulturg fizyczng i aktywnoS$cig sportowa. Rozwijanie sprawno$ci fizycznej, wyrabianie
prawidtowych nawykow higienicznych i zdrowotnych przygotowujacych do aktywnego spedzania czasu
wolnego i skutecznej regeneracji organizmu. Nauczenie i doskonalenie elementéw technicznych i
taktycznych w ¢wiczonych dyscyplinach sportowych. Zapoznanie ze sprzetem sportowym znajdujacym sie
na sitowniach i w sali aerobiku oraz sposobami jego uzytkowania. Poznanie przepisow obowigzujacych na
sitowniach, umozliwiajgcych bezpieczne éwiczenie.

Dyscypliny sportowe: futsal, pitka siatkowa, koszykowka, tenis stotowy, aerobic, trening sitowy. Przepisy
sportowe obowigzujace w ¢wiczonych dyscyplinach sportowych. Przeprowadzenie prawidtowej rozgrzewki.
Ksztattowanie podstawowych cech motorycznych. Technika pracy na przyrzadach znajdujacych sie w

Tresci . . A . . . . . s e . .
programowe s!’rownl. Cwiczenia kfszta’rtUche pravwdlqwq gylwetke. Metody blgdowan_la masy migsniowej, kszta’rtoyvama
sity, mocy, lokalnej wytrzymatosci sitowej. Metody redukcji tkanki ttuszczowej. Przygotowanie do
samodzielnego ¢wiczenia i utozenia planu jednostki treningowej w sitowni i w sali aerobiku. Praktyczne
zastosowania taktyki i techniki w ¢éwiczonych grach sportowych. Udziat w rozgrywkach wydziatowych.
ayimone | CWiCZenia przedmiotowe;

Forma zaliczenia

Cwiczenia: dwa kolokwia

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sie

EUf zna i rozumie zasady bezpiecznego korzystania z obiektow sportowych, urzadzen | AR1_-W10
i przyrzadow zwigzanych z uprawianiem roznych dyscyplin sportu

EU2 zna i rozumie podstawowe przepisy i elementy taktyczno-techniczne dyscyplin | ART-W11 AR1_K03
sportowych realizowanych podczas zaje¢ w.f....

£U3 potrafi w praktyce zastosowa¢ umiejetnosci techniczne podczas gry, | AR1WI1 AR1_KO1
przeprowadzi¢ poprawng rozgrzewke

EUd zna. ('?wiczenia ksztaltujgce poszczegdlne partie miesniowe i cechy uktadu | AR1-UTT ART_K02
mig$niowego

EUS potrafi wspotpracowac w zespole, uczestniczy w rywalizacji sportowej (rozgrywki | AR1_U1T AR1_K02
grupowe) - dotyczy zaje¢ z gier sportowych

EU6 potrafi sporzadzi¢ dla siebie uproszczony plan treningowy ARTUTT ARTKOS

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajeC, na ktorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU2 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU3 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU4 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU5 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
EU6 Cwiczenia: dwa kolokwia; C
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w cwiczeniach 30
o Przygotowanie do zaliczenia éwiczen 6
Wyliczenie - -
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 41
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 0




Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym | 41 | 0

1. Delavier.F, Gundill M., Modelowanie sylwetki metodg Delaviera: ¢wiczenia i programy treningu sitowego.
PZWL, Warszawa, 2012.

2. Grzadziel G., Pitka siatkowa. Wydawnictwo Akademii Wychowania Fizycznego im. Jerzego Kukuczki,
Katowice, 2012.

pggset':ngva 3. Kuba L., Paruzel-Dyja M., Fitness: nowoczesne formy gimnastyki: podstawy teoretyczne: podrecznik dia
instruktorow, studentow i nauczycieli wychowania fizycznego. Wydawnictwo Akademii Wychowania
Fizycznego im. Jerzego Kukuczki, Katowice, 2013.
4. Valdericeda F., Futsal: taktyka i ¢wiczenia taktyczne. MH, Ruda Slqska, 2012.
5. Wroblewski F., Koszykdwka (historia, zasady, trening). Dragon, Bielsko-Biata, 2011.
1. Clemenceau J-P., Delavier F., Stretching: ilustrowany przewodnik. PZWL, Warszawa, 2012.
Literatura 2. Delavier F., Atlas treningu sitowego. PZWL, Warszawa, 2011.
uzupeiniajaca | 3 \Wotyniec J. (red.): Przepisy gier sportowych w zakresie podstawowym. BK, Wroctaw, 2006.
4. Wroblewski F., Siatkéwka, Dragon, Bielsko-Biata, 2010.
oo Studium Wychowania Fizycznego i Sportu Data opracowania prograrmu
oaeowaliay | dr Piotr Klimowicz 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow A .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnos¢ / . i ; .
sciozka przedmiot wspélny Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa - Kod przedmiotu MYARS06004
przedmiotu Wyklad specjalistyczny Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zaje¢ i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 30 0 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Zapoznanie z aktualnymi problemami inzynierskimi oraz najnowszymi narzedziami i metodami do
efektywnego ich rozwigzywania. Stuchacze poznajq trendy rozwoju systeméw automatyki i robotyki.
Dodatkowo celem przedmiotu jest pozyskanie praktycznych informacji w zakresie projektowania,
uruchamiania i serwisowania systemow automatyki i robotyki.

Aktualne problemy, metody i narzedzia stosowane przez inzynierbw w roznych gateziach przemystu.
Prezentacja najnowszych rozwigzan i metod inzynierskich, w tym narzedzi i systeméw komputerowych
stosowanych w automatyzacji i robotyzacji proceséw przemystowych. Trendy rozwoju systeméw
automatyki i robotyki przemystowej. Metody inzynierii wiedzy. Metody eksploracji danych. Metody i

pm;[gﬁgwe narzedzia do przygotowywania dokumentaciji projektowych. Metody automatyzacji systemow zarzadzania w
przemystowych zakfadach produkcyjnych i technologicznych. Metody planowania i harmonogramowania
procesow produkcji. Przyktady systeméw informatycznych stosowanych w zaktadach produkcyjnych.
Systemy wspomagania projektowania. Zasady projektowania, uruchamiania i serwisowania systemow
automatyzacji i robotyzacji proceséw produkcyjnych i technologicznych.

ayimome | Wykiad informacyjno-problemowy;

Forma zaliczenia

Wykiad: dwa kolokwia

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sie

EUf ma wiedze w zakresie trendow, istniejacych rozwigzan, metod, narzedzi i|ARI-WO1 AR1.WO06
systemow stosowanych w automatyce i robotyce przemystowe;

EU2 potrafi efektywnie pozyskiwa¢ informacie z roéznych Zrodet w zakresie | AR1-U02  AR1_U10
automatyzagcji i robotyzacji, a takze dokonywac¢ ich wtasciwej selekciji i analizy

£U3 potrafi stosowa¢ wyksztatcone metody efektwnej pracy indywidualnej i grupowej | ART_KOT  AR1_U11
oraz planuje swoje doskonalenie zawodowe

EU4 jest gotow do podejmowania innowacyjnych i przedsiebiorczych dziatan ARTK04

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: dwa kolokwia; W
EU2 Wyktfad: dwa kolokwia; W
EU3 Wyktad: dwa kolokwia; W
EU4 Wyktad: dwa kolokwia; W
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wykfadach 30
o Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 40
Wyliczenie - -
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajgciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 0 0
Lieratura | 1. Materialy prowadzacego. Dokumentacje techniczne, porojektowe. Poradniki techniczne. Zrédta
podstawowa | internetowe.
Jednostka Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
realizujgca y y
Program

opracowat(a)

dr hab. inz. Arkadiusz Mystkowski 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

Sciezka roboty mobilne Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Kod przedmiotu

p;‘:;g;tu Podstawy konstruowania chwytakéw — dz;prze — Mzﬁif;igm
Formy zajeg i W C L P Ps T S Semestr 6

liczba godzin 15 0 0 15 0 0 0 Punkty ECTS 3

Przedmioty Materiaty konstrukcyjne, Rysunek techniczny mechaniczny, Rysunek techniczny elektryczny, Podstawy
wprowadzajace robotyki, Podstawy konstruowania robotéw, Dokumentacja projektowa SolidWorks

Cele przedmiotu

Zapoznanie z zagadnieniami projektowania i rozwigzaniami chwytakéw. Wykonanie projektu technicznego
chwytaka okreslonej klasy.

Wyktad: Model systemowy efektora koricowego. Zadania chwytakow. Klasyfikacja i charakterystyki
chwytakéw. Klasy chwytanych przedmiotéw i dobor chwytaka. Zespoty funkcjonalne chwytakéw
mechanicznych: uktady napedowe, uktady przeniesienia napedu, uklady wykonawcze. Chwytaki

Tresci podciSnieniowe. Chwytaki elektromagnetyczne. Chwytaki o nietypowej konstrukcji. ~ Algorytmy
programowe | projektowania chwytakdéw - obliczenia, przyktady. Mini, mikro i nano-efektory. Sprzegi. Mechanizmy
dodatkowe. Kompensatory. Uktady sensoryczne, wykonawcze i sterowania. Przyktady istniejacych
rozwigzan chwytakéw. Projekt: Opracowanie projektu koncepcyjnego i dokumentacji techniczne;
wybranego efektora koricowego (chwytaka).
dyiﬁc;gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wykiad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Qdniesienie do kierunkowych

uczenia si¢ efektéw uczenia sig
EUf poprawnie klasyfikuje chwytaki robotéw i potrafi dobiera¢ do okreslonego | ART-WO1 ART_W03 AR1_U02
przedmiotu AR1_U08
EU2 zna i rozumie specyfike uktadéw chwytaka, potrafi identyfikowa¢ specyfike | AR1-W02 AR1_WO3 AR1_UO1
uktadoéw chwytaka AR1_U08
) . . ART_WO03 ART_W08 AR1_UOT
EU3 stosuje algorytm projektowania chwytaka AR1_U0B
o ART_W02 ART_U01
EU4 zna i oblicza parametry chwytaka - -
EUS potrafi stosowa¢ adekwatne srodowisko do obliczen i modelowania konstrukgji | AR1-W03 AR1_W07 ~ AR1_U04
chwytaka AR1_U08
: - . . ART_WO05 ART_W10 ART_W11
EUs zna podstawowe konstrukcje chwytakow; konstruuje chwytak okreslonejklasy | aei"uyos AR UOs ART_UA1

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EUT Whyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych W p
postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUD Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych W p
postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUs Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezgcych W P
postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Eus Whyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych W P
postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i p
aktywnosci na zajeciach,
EUS Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezgcych W P
postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Wyliczenie Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 15




Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 13
Przygotowanie do zadan projektowych 16
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 6
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75

Wskazniki iloSciowe Godziny ECTS

Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela 35 14

Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 47 1,9

Literatura

Warszawa, 2002.

1. Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2011.
2. Klimasara J.W., Pitat Z., Podstawy automatyki i robotyki. WSiP, Warszawa, 2006.
3. Morecki A., Podstawy robotyki. Teoria manipulatoréw i robotéw, WNT, Wydawnictwo poprawione,

podstawowa | 4 Palko A., Smrcek J., Robotics — end effector for industrial and service robots, projection — constructions
— applications. Academic Press SjF TU Kosice, 2004.
5. Wolf A., Steinmann R., Schunk H., Grippers in motion - the fascination of automated handling tasks.
Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 2005.
Literatura 1. Craig J.J., Introduction to robotics: mechanics and control. Pearson Education, Harlow, 2005.
uzupehniagiaca | 2 Klimasara J.W., Pitat Z., Podstawy automatyki i robotyki. WSiP, Warszawa, 2006.
fj:ﬂ'z?j;k; Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

) Iéciezka . roboty mobilne Profil ksztatcenia ogdIlnoakademicki
yplomowania
Nazwa . Kod przedmiotu MYARS16002

przadmioty Zrobotyzowane systemy produkcyjne Rodza] przedmiots obieralny
Formy zajeg i W C L P Ps T S Semestr 6

liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 4

Przedmiot ;
Wprowad28iace Podstawy robotyki, Robotyka

Cele przedmiotu

Wprowadzenie w zastosowanie robotéw oraz w budowe i dziatanie zrobotyzowanych systeméw
produkcyjnych. Zapoznanie z procedurami projektowania rozwigzan robotycznych na podstawie analizy
istniejacych rozwigzan. Wykorzystanie programéw CAD do realizacji projektu technicznego. Wykorzystanie
technik multimedialnych do wizualizacji dziatania rozwigzania technicznego.

Tresci
programowe

Whyktad: Projektowanie systemu robotycznego. Procesy produkcyjne i serwisowe (ustugowe). Mozliwe
zastosowania robota; wybor robota; produkty, scenariusze i wizje systemow zrobotyzowanych w przemysle
i ustugach. Zrobotyzowane systemy produkcyjne. Pozatechniczne aspekty zastosowania robotow:
ekonomiczno-organizacyjne, spoteczne, etyczne. System robotyczny, jego komponenty i konfiguracje.
Transport w bliskim otoczeniu robota. Sterowanie systemem robotycznym. Odbieranie i rozruch nowego
systemu zrobotyzowanego. Efektory koricowe: typowe postaci konstrukcyjne, napedy, interfejsowanie z
ramieniem robota oraz ich zastosowania. Zastosowania praktyczne robotdw: transport bliski, montaz,
malowanie, spawanie, dozowanie, testowanie i inspekcja, rolnictwo i leSnictwo, przemyst przetworczy,
ustugi, medycyna i rehabilitacja. Projekt: Opracowanie koncepcji systemu zrobotyzowanego z wybranym
robotem mobilnym (ustugowym) na podstawie analizy istniejacych rozwigzan. Okre$lenie wymagan
dotyczacych gtdwnych funkcji i istotnych danych o wydajnosci. Opis otoczenia uzytkowania. Okre$lenie
elementow kluczowych oraz potencjatu rynkowego. Oszacowanie kosztow projektu, naktadéw na rozwéj
oraz innowacyjnych aspektow wprowadzenia na rynek rozwigzania zaprojektowanego w Srodowisku
programu CAD.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Qdniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektdw uczenia sie

EUf definiuje podstawowe pojecia zwigzane ze zrobotyzowanymi systemami|ART_WOT AR1_W04 AR1_WO3
produkcyjnymi

EU2 zna i okresla konfiguracje systeméw robotycznych oraz rozumie istote | ART-W06 AR1_W08
projektowania systemow zrobotyzowanych

£U3 analizuje istniejace rozwigzania techniczne systeméw zrobotyzowanych oraz | AR1-W05 AR1_WO06 AR1_UO1
rozpoznaje problemy robotyzacji AR1_U05

EUs stosuje oprogramowanie CAD oraz wybrane $rodki multimedialne do realizagji | AR1-U05 AR1_U06  AR1_W07

projektu wybranego rozwigzania technicznego

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kicrej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktfad: egzamin; W
EU2 Wykitad: egzamin; W
EU3 Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow W P
w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach,
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Wyliczenie | Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 16




Przygotowanie do zadan projektowych

17

Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilosciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 52 2,1
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 69 2,8

Literatura

1. Gawrysiak M: Wyktady Robotyzacja 2004, (dostepne w postaci plikow pdf).

projektowania, Biatystok 2002.

2. Gawrysiak M., Totstoj J., Gawenda A., Robotyzacja proceséw ustugowych. Materiaty pomocnicze do

3. Zdanowicz R., Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej,

podstawowa
Gliwice 2011.
4, Shetty D., and Richard A. KolkR.A: Mechatronics System Design, Second Edition, SI, Cengage Learning
2011.
uzhﬁiﬁgjrgca 1. Bazy online czasopism naukowych i wydawnictw naukowych z biblioteki Politechniki Biatostockiej.
fj:ﬁ;k; Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania programu
cprcon 2019-09-23

opracowat(a)
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Politechnika Biatostocka

studia stacjonarne

Kierunek studiow Automatyka i Robotyka Poziom i forma studiow pierwszego stopnia
Specjalnos¢ /
Sciezka roboty mobilne Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . I . Kod przedmiotu MYARS16003
przadmioty Programowanie aplikacji mobilnych Rodza] przecimiots obieralny
Formy zajgc i W C L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty s " . .
Wprowadzaiace Sieci komputerowe, Podstawy telekomunikacji, Programowanie w jezyku C++

Cele przedmiotu

Zapoznanie z problemami tworzenia aplikacji na urzadzenia mobilne z systemem Android. Nabycie
umiejetnosci  projektowania i programowania aplikacji posiadajacych interfejs uzytkownika oraz
komunikujacych sie z innymi urzagdzeniami.

Wyktad: Architektura systemu Android. Jezyki programowania aplikacji mobilnych w systemie Android.
Budowa aplikacji. Manifest aplikaciji. Activity - gtéwny element aplikacji. Cykl zycia. Uruchamianie Activity,
wykorzystanie Intent. Budowa interfejsu uzytkownika. Elementy interfejsu uzytkownika i ich wykorzystanie.

pm;ﬁfrféwe Zasoby aplikacji. Dostosowanie aplikacji do roznych urzadzen. Korzystanie z czujnikow. Komunikacja.
Projekt: Srodowisko programistyczne. Struktura projektu aplikaciji, pierwsza aplikacja. Kontrolki i widoki.
Budowa interfejsu uzytkownika. Programowe zasoby aplikacji. Umigedzynarodowienie aplikacji. Sprzgtowe
zasoby systemu mobilnego. Komunikacja z otoczeniem.

ayiaome | Wykiad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Svmbol efektu Odniesienie do
ymoo! 1e Zaktadane efekty uczenia sig kierunkowych efektow
uczenia sig uczenia si¢

. . . . ART_W04
EU1 zna i rozumie architekture systemu Android
EU2 zna i rozumie podstawowe komponenty programistyczne aplikacji w systemie | AR1_W04
Android
. . L o . ART_W04
EU3 zna i rozumie metody komunikacji aplikacji w Androidzie z otoczeniem
: e . . AR1_U03
EU4 potrafi stworzy¢ aplikacje na urzadzenia z systemem Android -
: PR L . AR1_U03
EU5 potrafi sprawdzi¢ dziatanie aplikacji oraz usuna¢ ewentualne btedy -
: . L . AR1_U03
EU6 potrafi potgczy¢ sie w aplikacji z urzadzeniem lub komponentem sprzetowym -

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zaje¢, na kirej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wykfad: jedno kolokwium; W
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W
EU3 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Udziat w zajeciach projektowych 30
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia wykfadu 14
Przygotowanie do zadan projektowych 18
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12




Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych

6

Udziat w konsultacjach 3
RAZEM 100
Wskazniki iloSciowe Godziny ECTS
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 71 2,8

Handset Alliance.

1. 1. http://developer.android.com/ - strona www dla programistow Android utrzymywana przez Open

pg:jt:{:xg;a 2. Griffiths D., Android: pprogramowanie aplikagji. Helion, Gliwice 2018.
3. Collins C., Galpin M., Kaeppler M., Android w praktyce. Helion, Gliwice 2012.
4. Annuzzi J. Jr., Android: wprowadzenie do programowania aplikacji. Helion, Gliwice 2016.
. 1. Monk S., Arduino i Android niesamowite projekty. Helion, Gliwice 2014.
iponaca | 2- Gerber A., Android Studio: wygodne i efektywne tworzenie aplikacji. Helion, Gliwice 2016.
3. Kerfs J., Android: programowanie gier na tablety. Helion, Gliwice 2013.
elipon Katedra Systemow Informacyjnych i Sieci Komputerowych Data opracowania programu
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

Sciezka roboty mobilne Profil ksztatcenia ogdIinoakademicki
dyplomowania
Nazwa . Kod przedmiotu MYARS16004
przedmioty Systemy pomiarowe w robotyce Rodzaj przedmiots obieralny
Formy zajeé i W C L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 30 0 15 15 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty . . . . ,
wprowadzajace Robotyka i ROS, Komputerowe systemy pomiarowe, Programowanie mikrokontrolerow

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi aspektami systemow pomiarowych stosowanych w robotyce. Nauczenie
struktury systemow pomiarowych i ich podstawowych wymagan. Poznanie podstawowych skfadnikow
systemow pomiarowych. Zapoznanie z klasyfikacja i budowg czujnikéw przydatnych w zastosowaniach w
robotyce. Zapoznanie z przetwarzaniem analogowo cyfrowym o cyfrowo analogowym. Nauczenie
interfejsdbw  komunikacji szeregowej wykorzystywanych w systemach pomiarowych w robotyce.
Wyksztatcenie zasad funkcjonowania systemu GPS, i innych systeméw pozycjonowania. Budowanie i
opracowywanie systemow pomiarowych w oparciu o mikrokontroler STM32 po katem zastosowan
robotycznych. Uruchamianie i testowanie aplikacji realizujgcych elementy systeméw pomiarowych.
Opracowanie i zaprezentowanie rezultatow dziatania elementu systemu pomiarowego.

Tresci
programowe

Wyktad: Systemy pomiarowe ich rola w robotyce. Klasyfikacja czujnikow stosowanych w robotyce.
Charakterystyka, opis budowy i zasady dziatania wybranych czujnikéw. Czujniki wykonane w technologii
MEMS. Parametry charakteryzujace czujnik. Czujniki i systemy haptyczne, czujniki dotyku, odlegtosci,
zblizeniowe, inercyjne oraz czujniki pomiaru kata obrotu. System GPS, budowa i zasada dziatania.
Komunikacja szeregowa stosowana w robotyce w oparciu o rézne standardy — SPI, 12C oraz RS232.
Systemy mapowania przestrzeni i jednoczesnej lokalizacji - SLAM. Technika LIDAR. Komunikacja radiowa
na przyktadzie modemow XBee. Wykorzystanie mikroprocesora STM32 w systemie sterujgco -
pomiarowym robota. Laboratorium: Pomiar przyspieszen oraz predkoSci katowych z wykorzystaniem
czujnika IMU. Pomiar sygnatdéw analogowych z wykorzystaniem czujnika ultradzwiekowego. Implementacja
odbioru danych z modutu GPS. Implementacja terminala z wykorzystaniem komunikacji bezprzewodowe;
(Xbee). Zapis danych na karcie SD. Pomiar sygnatow PWM. Projekt: Realizacja przyktadowych systemdw
pomiarowych z wykorzystaniem zestawu ZL27ARM.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin

Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach
Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywnos$ci na
zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektdw uczenia sie
definiuje przyktad systemu pomiarowego stosowanego w robotyce i|ART_W04 AR1_WO0E AR1_U04
EU1 charakteryzuje jego role; potrafi zrealizowac przyktadowe systemy pomiarowe z
wykorzystaniem zestawu ZL27ARM
wymienia i opisuje elementy systemu pomiarowego pod katem wybranej | AR1-WO5 AR1_WO08 AR1_U04
EU2 aplikacji, potrafi zbada¢ wptyw okreslonych elementéw systemu pomiarowego
na jako$¢ przeprowadzonego pomiaru
o . . AR1_U0B
EU3 projektuje element systemu pomiarowego robota mobilnego -
- . o " AR1_W06
EU4 opisuje parametry i zasade dziatania wybranego czujnika -
, . . . . AR1_U0B
EUS opracowuje kod programu mikrokontrolera do realizacji zadania pomiarowego -
. . AR1_U0B
EUB testuje element systemu pomiarowego -
. . . . ART_W1T ART_U1T ART_U12
EU7 potrafi pracowa¢ w zespole z zastosowaniem zasad BHP na stanowisku pracy - - -

Symbol efektu
uczenia sie

Forma zaje¢, na ktorej

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie zachodzi weryfikada




Wykfad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejsciowych,

EU1 - o S L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, W L
sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i
EU3 aktywnosci na zajeciach; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych L P
postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i
EU4 aktywnosci na zajeciach; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych L P
postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i
EU5 aktywnosci na zajeciach; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych L P
postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i
EUB aktywnosci na zajeciach; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych L P
postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i
EU7 aktywnosci na zajeciach; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych L P
postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 30
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
Udziat w zajeciach projektowych 15
Przygotowanie do egzaminu z wykfadu; obecnos$¢ na egzaminie 16
Przygotowanie do laboratorium 12
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 3
Przygotowanie do zadan projektowych 18
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 6
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udzialu nauczyciela 67 2,7
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 79 3,2
1. Ciesielski P., Sawoniewicz J., Szmigielski A., Elementy robotyki mobilnej. Wydawnictwo PJWSTK, 2004.
2. Paprocki K., Mikrokontrolery STM32 w praktyce. Wydawnictwo BTC, 2009.
Literatura | 3. Nawrocki W., Sensory | systemy pomiarowe. Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2006.
podstawowa | 4 - Marks-Wojciechowska Z., Pacholski K., Kulesza W., Systemy pomiarowe. - Wydawnictwo Politechniki
L 6dzkiej 1999.
5. Evertt H. R., Sensors for mobile robots theory and applications. AK Peters, Ltd., Wellesley, 1993.
1. Tchon K., Zielinski C., Problemy robotyki. T.1 i T.2. Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej,
Literatura 2008.
uzupeiniajaca | 2 Tchon K., Manipulatory i roboty mobilne, planowanie ruchu, sterowanie. AOW, Warszawa, 2000.
3. W. Nawrocki, Rozproszone systemy pomiarowe. WK, Warszawa 2006.
oy Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania prograrmu
Program

opracowat(a)

drinz. Cezary Kownacki
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Zatgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 7 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Poziom i forma studiéw

Automatyka i Robotyka

studia stacjonarne
pierwszego stopnia

Specjalnosc /
Sciezka

roboty mobilne Profil ksztatcenia

ogodlnoakademicki

dyplomowania
Nazwa Praca brzeisciowa Kod przedmiotu MYARS16005
przedmiotu prze] Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 0 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty
wprowadzajace B

Cele przedmiotu

Przedstawienie merytorycznych i praktycznych zasad projektowania, obstugi i uZytkowania uktadow
automatycznej regulacii.

Synteza liniowych i nieliniowych uktadow automatycznej regulacji z wykorzystaniem techniki komputerowej
(program MATLAB/Simulink). Identyfikacja obiektu, regulatora i elementow osprzetu. Modele uktadu i na tej

Tresci podstawie badanie stabilno$ci, jakoSci statycznej i dynamicznej. Korelacja i adaptacyjno$¢. Elementy
programowe | Jogiczne w procesie sterowania jakoscig dziatania i dostosowywania sig uktadu do zmiennego otoczenia.
Zasady uzytkowania i obstugi uktadu. Tematyka projektow: Uktady regulacji stosowane w przemysle,
komunikacji, maszynach, silnikach i instalacjach.
ayiaone | CWiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sie

Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie
posiada wiedze w zakresie opisu wiasciwosci statycznych i dynamicznych AR11—W0 AR12-W0 AR15—W0
EUT elementéw i uktadow automatyki, zna metody badania uktadéw liniowych, ma
podstawowg wiedze na temat modelowania liniowych i nieliniowych elementéw i
uktadéw automatyki i robotyki
potrafi rozwigza¢ zagadnienia kinematyki i dynamiki manipulatorow | AR1_UOT AR1_U02
EU2 przemystowych, orientuje sie w systemach sensorycznych i wykonawczych
robotéw mobilnych
£U3 ma elementama wiedze na temat cyklu zycia urzadzen i systemow automatyki i | AR
robotyki
- potrafi pozyskiwa¢ informacje z réznych zrodet, potrafi integrowac je, dokonywaé | AR1_U02  AR1_U10
ich interpretacii, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie
EUS potrafi przygotowac i przedstawic krotkg prezentacje wykorzystujac wspotczesne | AR1_U09
techniki multimedialne, po$wiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego
EUS potrafi dobra¢ odpowiednie rozwigzanie robotyczne dla postawionego zadania | AR1-U0T AR1_U05

przemystowego lub ustugowego

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Forma zaje¢, na ktorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EUT Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EUD Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
EU3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i p
aktywnosci na zajeciach;
EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Wyiczenie | Udziat w zajeciach projektowych 30




Przygotowanie do zadan projektowych 21
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 7
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75

Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4

Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 75 3

1. Lindstedt P., Praktyczna regulacja maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wydawnictwo ITWL, Warszawa
Literatura 2010.
podstawowa | 2 | indstedt P., Praktyczna diagnostyka maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wydawnictwo ASKON,

Warszawa 2002.
eosa | Katedra Automatyki | Robotyk Data opracowania program
E;(r’agéiwa}(a) prof. dr hab. inz. Zdzistaw Gosiewski 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow R .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /
Sciezka

automatyzacja i informatyzacja procesow Profil ksztatcenia ogolnoakademicki

dyplomowania
Nazwa . . Kod przedmiotu MYARS26001
orzedmiotu Inteligentne ukfady automatyki Rodza] przecimiots obieralny
Formy zajec i w C L P Ps T S Semestr 6
iczbagodzin [~ 30 | 0 | 0 | 30 | 0 0 0 Punkty ECTS 5
W;gzﬁ;jﬂ;gce Podstawy automatyki, Urzadzenia automatyki, Komputerowe systemy pomiarowe

Cele przedmiotu

Prezentacja i analiza wybranych przykfaddw inteligentnych uktadéw automatyki. Sensoryka w uktadach
automatyki. Zapoznanie z podstawowymi pojeciami z zakresu projektowania inteligentnych uktaddw
automatyki. Nauczenie podstaw projektowania inteligentnych uktadow i obiektéw. Wyksztatcenie
umiejetnodci  projektowania uktadéw sterowania i regulacji. Zapoznanie ze znormalizowanymi
oznaczeniami i symbolami wykorzystywanymi przy tworzeniu dokumentaciji projektowe;.

Tresci
programowe

Wyktad: Przykfady uktadéw automatyki przemystowej. Charakterystyka funkcjonalna urzadzen tworzacych
uktady automatyki. Sensoryka w uktadach automatyki. Obiekty sterowania - przyktady. Identyfikacja
parametryczna modeli obiektéw. Urzadzenia w torach pomiarowych: charakterystyka funkcjonalna,
realizowane zadania, parametry, przyktady. Proces projektowania uktadéw automatyki. Schematy
automatyzacji: symbole i oznaczenia w dokumentacji projektowej. Uklady automatyki proceséw
dyskretnych. Komputerowo wspomagane tworzenie dokumentacji projektowej ukitadéw automatyki.
Inteligentne systemy pomiarowe. Inteligentne czujniki — klasyfikacja, zastosowanie. Inteligentny system
elektroenergetyczny Smart Grid. Inteligentne ,opomiarowanie”. Inteligentne systemy pomiarowe Smart
Metering. Internet rzeczy (ang. Internet of Things — loT). Inteligentne miasto (smart city). Systemy
inteligentnych budynkow. Technologie sterowania inteligentnym budynkiem. Etapy realizacii inteligentnego
budynku. Projekt: Projekt instalacji inteligentnego budynku. Projekt wybranego inteligentnego uktadu
automatyki.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktfad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na
zajeciach

Symbol efektu
uczenia sie

Qdniesienie do kierunkowych

Zaktadane efekty uczenia sig efektow uczenia sie

EU1

zna zasady projektowania oraz realizacji inteligentnych uktadéw automatyki oraz | AR1-WO07

systemow inteligentnych budynkow

EU2

zna budowe, zasade dziatania i zasady doboru urzadzen automatyki|AR1-WO05 AR1_UO7

wchodzacych w  sktad inteligentnych  ukladéw automatyki, systeméw
inteligentnych budynkéw oraz korzystajac z kart katalogowych potrafi dobra¢ tego
rodzaju urzadzenia

EU3

zna obecny stan wiedzy i jest zorientowany w trendach rozwojowych dotyczacych | AR1_WO05 ~ AR1_KO1

inteligentnych uktadéw automatyki oraz systemow inteligentnych budynkoéw i jest
gotéw do jej poszerzania

EU4

potrafi zaprojektowa¢ wybrane uklady automatyki oraz systemy inteligentnych | AR1_U07 ~ AR1_U06

budynkéw oraz potrafi przygotowa¢ dokumentacje z wykorzystaniem
komputerowo wspomaganych $rodowisk

EU5

potrafi pracowa¢ w zespole, przygotowaé i przedstawi¢ prezentacje na temat | AR1_U09  AR1_U11

realizacji zadania projektowego oraz poprowadzi¢ dyskusje dotyczacq
przedstawionego rozwigzania

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: egzamin, W
EU2 Wykfad: egzamin; W
EU3 Wykfad: egzamin; W




EU4 Wyktad: egzamin, W
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusii i p
aktywnosci na zajeciach;
Bilans nakfadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 30
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 19
Wyliczenie Przygotowanie do zadan projektowych 22
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 7
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilociowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 67 2,7
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 76 3
1. Kwiecien R., Komputerowe systemy automatyki przemystowej, Helion, Gliwice 2013.
2. Duszczyk K. i in., Inteligentny budynek: poradnik projektanta, instalatora i uzytkownika. Wydaw.
Naukowe PWN, Warszawa, 2019.
, 3. Niezabitowska E., Budynek inteligentny. T.1, Potrzeby uzytkownika a standard budynku inteligentnego /
soccmowa | Praca pod red. Elzbiety Niezabitowskiej. Gliwice: Wydaw. Politechniki Slaskiej, 2014.
4. Foundations of intelligent systems: 23rd International symposium, ISMIS 2017, Warsaw, Poland, June
26-29, 2017: proceedings, Springer, 2017.
5. Foundations of intelligent systems: 22nd International symposium, ISMIS 2015, Lyon, France, October
21-23, 2015: proceedings, Cham: Springer, 2015.
1. Mikulik J., Budynek inteligentny. T.2, Podstawowe systemy bezpieczenstwa w budynkach
inteligentnych; Niezabitowska E. (red.). Gliwice: Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, 2014.
2. Buchczik D. i in., Pomiary: czujniki i metody pomiarowe wybranych wielkosci fizycznych i sktadu
, chemicznego / pod red. Janusza Piotrowskiego. Warszawa: WNT: Wydawnictwo Naukowe PWN, 2017.
ponaica | 3- Kelly K., Nieuniknione: jak inteligentne technologie zmienia nasza przysziost, Poltext, Warszawa 2017.
4. Zakrzewski J., Kampik M., Sensory i przetworniki pomiarowe. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej,
Gliwice, 2013.
5. Gausemeier J., Rammig F. J., Schafer W., Design methodology for intelligent technical systems:
develop intelligent technical systems of the Future, Springer Science & Business Media, 2014.
oy Katedra Automatyki | Robotyki Data opracowania prograrmu
el | drinz. Adam Kotowski 2019-09-23
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

Sciezka automatyzacja i informatyzacja procesow Profil ksztalcenia ogodlnoakademicki
dyplomowania
Nazwa . . Kod przedmiotu MYARS26002
przedmioty Zdecentralizowane ukfady sterowania Rodza] przscimiots obieralny
Formy zajeé i W C L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 30 0 0 45 0 0 0 Punkty ECTS 7
Przedmioty s . (ox . . .
wprowadzajace Sieci komputerowe, Programowanie sterownikow PLC, Wizualizacja proceséw przemystowych

Cele przedmiotu

Zapoznanie ze strukturg zdecentralizowanych uktadéw sterowania stosowanymi w aplikacjach
przemystowych. Wyksztatcenie zasad dziatania, projektowania, programowania i obstugi sieci
przemystowych do wymiany danych procesowych typu PROFIBUS DP i MODBUS. Nauczenie podstaw
konfigurowania sieci sterownikéw PLC w oparciu o system SIMATIC. Programowanie funkcji do wymiany
danych w czasie rzeczywistym. Wykonywanie i testowanie konfiguracji sieciowych systeméw PLC z
urzadzeniami peryferyjnymi. Wyksztatcenie zasad diagnostyki sieci przemystowych.

Tresci
programowe

Wyktad: Warstwowy model zdecentralizowanego ukfadu sterowania. Ukfady sterowania rozproszonego
serwomechanizmami, napedami PWM, przetwornicami czestotliwosci, napedami w trybie izochronicznym
IRT oraz funkcje typu motion control. Obstuga systeméw wbudowanych na przyktadzie rozproszonych
falownikow napedéw. Zdecentralizowane uktady sterowania PID czasu rzeczywistego. Topologia sieci.
Media transmisyjne. Warstwowy model sieci PROFIBUS DP. Protokoty RS485, TCP/IP, MODBUS i
PROFIBUS DP. Okablowanie i parametry sieci. Funkcie do komunikacji w sieci PROFIBUS DP i
MODBUS. Ramki danych oraz struktura protokotu. Programowanie cyklicznej i acyklicznej wymiany
danych procesowych w systemie sieciowym z sterownikami PLC. Parametryzacja sieci i urzadzen
SIMATIC. Urzadzenia sieciowe i obstuga peryferidw w systemie SIMATIC. Obstuga czasu rzeczywistego w
sieci PROFIBUS DP. Diagnostyka sieci i urzadzern w PROFIBUS DP. Projektowanie uktadow sterowania
rozproszonego w oparciu o systemy PLC/PAC HMI, web oraz urzadzenia peryferyjne, na przyktadzie
wybranych aplikacji przemystowych. Projekt: Zapoznanie sie z urzadzeniami peryferyjnymi oraz strukturg
sieci przemystowej PROFIBUS DP/MODBUS. Programowanie blokéw OB., funkcji FC/FB oraz obstuga
blokéw danych DB wymaganych do realizacji zadan komunikacji w sieci. Programowanie blokdw
funkcyjnych dia MODBUS TCP. Konfiguracja sieci PROFIBUS DP/MODBUS. Dwukierunkowa wymiana
danych w sieci PROFIBUS DP/MODBUS. Diagnostyka sieci PROFIBUS DP/MODBUS i stacji
Master/Slave. Komunikacja w sieci PROFIBUS DP z procesorem komunikacyjnym. Aktywacja i
dezaktywacja stacji DP Slave w sieci PROFIBUS DP. Aplikacje sterowania dla MODBUS. Synchronizacja i
zamrazanie we/wy grupy stacji DP Slave. Zarzadzanie grupami urzadzen w sieci MODBUS. Sterowanie w
trybie RT/IRT. Programowanie i testowanie przyktadowych aplikacji sterowania z wykorzystanie sieci
PROFIBUS DP/MODBUS.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktfad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na
zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia si¢ efektéw uczenia sig

zna modele zdecentralizowanych uktadéw sterowania w trybie RT i IRT, w tym | AR1_W07

EU1 uktady sterowania napedami oraz zasade dziatania protokotow sieci PROFIBUS
DP i MODBUS

EU2 zna funkcje stosowane do komunikacji i sterowania urzadzeniami w sieci | AR1_W04 AR1_WO06
PROFIBUS DP i MODBUS

EU3 zna metody diagnostyki sieci przemystowej i urzadzen peryferyjnych ARIWOT - AR1.WW08

EUs potrafi konfigurowa¢, uruchamia¢ i testowa¢ rozproszone uktady sterowania | ART_U07
wykorzystujace sieci PROFIBUS DP i MODBUS

EU5 potrafi programowaé funkcje do wymiany danych (w trybie czasu rzeczywistego) AR1WO4  ART_UOG




w sieci PROFIBUS DP i MODBUS

EUG

potrafi wykorzystywa¢ metody i prowadzi¢ diagnostyke sieci przemystowych typu | ART-W0T  AR1_U03
PROFIBUS DP i MODBUS oraz urzadzen peryferyjnych

EU7

jest gotéw do krytycznej oceny posiadanej wiedzy w zakresie rozproszonych | AR1_KO1
uktadéw sterowania

Symbol efektu
uczenia si¢

Forma zaje¢, na ktorej

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie zachodzi weryfikacja

EU1

Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w

pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach; P

EU2

Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w

pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach; W P

EU3

=

Wyktad: egzamin,

EU4

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusii i
aktywnosci na zajeciach,

EUS

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i
aktywnosci na zajeciach;

EU6

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i

aktywnosci na zajeciach; i

EU7

Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w W P
pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin

Wyliczenie

Udziat w wykfadach 30

Udziat w zajeciach projektowych 45

Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 30

Przygotowanie do zadan projektowych 36

Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 18

Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 11

Udziat w konsultacjach 5

RAZEM 175

Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS

Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 82 3,3

Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 115 46

Literatura
podstawowa

1. Mystkowski A., Sieci przemystowe PROFIBUS DP i PROFINET 10, Oficyna Wydawnictwo Politechniki
Biatostockiej, 2012.

2. Solnik W., Zajda Z., Sie¢ Profibus DP w praktyce przemystowej: przyktady zastosowan, Wydawnictwo
BTC, 2013.

3. Sacha K., Sieci miejscowe PROFIBUS, Wydawnictwo MIKOM, Warszawa, 2001.

4, Michta E., Modele komunikacyjne sieciowego systemu pomiarowo-sterujgcego, Wydawnictwo
Politechniki Zielonogdrskiej, Zielona Géra, 2000.

5. Mahalik N. P., Fieldbus Technology: Industrial Networks Standards for Real-Time Distributed Control,
Springer, 2003.

Literatura
uzupelniajaca

1. Comer D. E., Sieci Komputerowe i Intersieci: Aplikacje Internetowe, Ed. 4, Wydawnictwo WNT,
Warszawa 2000.

2. Industrial Communication Katalog IK PI, SIEMENS, 2002/2003.

3. EN 50170-2 PROFIBUS, EN 50254-3 PROFIBUS-DP, ICS 61158 i 61784 PROFINET.

4. PN EN 61131-3:2004 Sterowniki Programowalne: Jezyki Programowania.

5. www.profibus.com, www.profibus.org.pl (PNO).
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Zatgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 7 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

studia stacjonarne

Poziom i forma studiow . .
pierwszego stopnia

Automatyka i Robotyka

Specjalnosc /

) Iéciezka . automatyzacja i informatyzacja procesow Profil ksztalcenia ogodlnoakademicki
yplomowania
Nazwa .. ] Kod przedmiotu MYARS26003
przadmioty Raportowanie i analiza danych Rodz przecimiots obieralny
Formy zajeg i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 15 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty . o . . " ox
wprowadzajace Wizualizacja procesow przemystowych, Programowanie sterownikow PLC

Cele przedmiotu

Zapoznanie sie z systemami analizy danych stosowanymi w warunkach przemystowych na przyktadzie
oprogramowania Application Serwer, Historian Wonderware oraz LabView.

Tresci

Wyktad: Zrédta danych, pliki tekstowe, MS Access, SQL Serwer. Konfiguracja bazy danych, zapis i odczyt
danych oraz tworzenie zapytan. Architektura Platformy Systemowej ArchestrA, portalu Wonderware
Information Server oraz Wonderware Historian. Srodowisko do projektowania aplikacji, szablony obiektow,
tworzenie szablonéw i instancji obiektéw, propagacja zmian. Analiza danych i tworzenie raportdéw za
pomocg dedykowanego pakietu raportowego Historian Client. Program raportowy Historian Client Trend,

programowe | Historian Client Query, Historian Client Workbook, Historian Client Report. Projekt: taczenie z bazami
danych, pobieranie danych i ich konwersja. Tworzenie raportdw z danych pomiarowych oraz danych
historycznych ze sterownikow PLC. Projekt: Metody raportowania i analizy danych za pomocg aplikacii
LabVIEW firmy National Instruments. Zautomatyzowana analiza danych oraz tworzenie raportow w
$rodowisku DIAdem firmy National Instruments.

ayiaome | Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sie

EUf zna i rozumie definicje oraz podstawowe pojecia z zakresu raportowania, | ART-W05
analizy oraz przetwarzania danych

EU2 zna topologie przemystowych systeméw komputerowych oraz potrafi pozyskac¢ | ART-W04 AR1_W08 AR1_U03
dane z tych systemow

£U3 ma wiedze z zakresu baz danych oraz zasad wykorzystywania danych w|ART_W04 AR1_U03 AR1_U04
przygotowaniu raportéw oraz potrafi je analizowaé

- potrafi przygotowaé, przetestowaé i uruchamia¢ wiasne skrypty umozliwiajace | AR1-U03  AR1_U04
pozyskiwanie oraz przetwarzanie danych

EU5 potrafi tworzy¢ projekty indywidualne oraz zespotowe ARLWIT ARTUTH

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUD Whyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych p
postepow w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUs Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych W P
postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;
EUd Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach,
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 15
Wiiczeni Udziat w zajeciach projektowych 30
yliczenie - - -
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 14
Przygotowanie do zadan projektowych 18




Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 50 2
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 71 2,8

Literatura

1. ArchestrA System Platform 2012_R2. Wonderware 2012.
2. Historian Administration Guide. Wonderware 2013.
3. Historian Database Reference. Wonderware 2013.

podstawowa
4. Hans-Petter Halvorsen, LabView Programming - Tutorial, Telemark University College, 2010.
5. Nield T., Pierwsze kroki z SQL. Praktyczne podej$cie dla poczatkujacych. Helion 2017.
1. Creating and Managing ArchestrA Graphics User’s Guide. Wonderware 2013.
Literatura | 2. ArchestrA Alarm Control Guide. Wonderware 2013.
uzupelniajaca | 3, Dzierzek K. Programowanie sterownikow GE Fanuc. Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej, Biatystok
2007.
et | Katedra Automatyki i Robotyki Data opracowania program
coveowaliay | dr Maciej Ciezkowski 2019-09-23




Zatgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 7 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Poziom i forma studiéw

Automatyka i Robotyka

studia stacjonarne
pierwszego stopnia

Specjalnosc /

Sciezka automatyzacja i informatyzacja procesow Profil ksztalcenia ogodlnoakademicki
dyplomowania
Nazwa Praca przej$ciowa Kod praedmiot MYARS26004
przedmiotu prze] Rodzaj przedmiotu obieralny
Formy zajeé i W ¢ L P Ps T S Semestr 6
liczba godzin 0 0 0 30 0 0 0 Punkty ECTS 3
Przedmioty
wprowadzajace B

Cele przedmiotu

automatycznej regulacii.

Przedstawienie merytorycznych i praktycznych zasad projektowania, obstugi i uZytkowania uktadow

Synteza liniowych i nieliniowych ukladow automatycznej regulacji z wykorzystanie techniki komputerowej

Tresci (program MATLAB/Simulink). Identyfikacja obiektu. Dobér regulatora i elementow osprzetu. Modelowanie
programowe | yktadu i badanie stabilno$ci, doktadno$ci statycznej i jakosci dynamicznej. Algorytm procesu. Dobér
sterowania. Opracowanie programu sterujacego.
ayiaone | CWiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zaktadane efekty uczenia sig

Odniesienie do kierunkowych

techniki multimedialne, po$wiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego

uczenia sie efektéw uczenia sie
posiada wiedze w zakresie opisu wiasciwosci statycznych i dynamicznych AR11—W0 AR12—W0 AR15—W0
elementéw i uktadéw automatyki, zna metody badania uktadéw liniowych oraz
EU1 ma podstawowg wiedze na temat modelowania liniowych i nieliniowych
elementéw i uktadéw automatyki, zna zasady tworzenia, minimalizacji i realizacii
funkcji logicznych
U2 ma elementama wiedze na temat cyklu zycia urzadzen i systemow automatyki i | AR
robotyki
potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrodet, potrafi | AR1_-U02  AR1_U10
EU3 integrowa¢ uzyskane informacje, dokonywac¢ ich interpretacji, a takze wyciaga¢
whnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie
- potrafi przygotowac i przedstawic krotkg prezentacje wykorzystujac wspotczesne | AR1_U09

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Forma zaje¢, na ktorej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EUT Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i p
aktywnosci na zajeciach;
EUD Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskus;ji i P
aktywnosci na zajeciach;
EU3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,
EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w zajeciach projektowych 30
Przygotowanie do zadan projektowych 21
Wyliczenie Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 12
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 7
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 75
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 35 1 ,4
Nakiad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 75 3

Literatura | 1. Lindstedt P., Praktyczna regulacja maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wydawnictwo ITWL, Warszawa




podstawowa | 2010.
2. Lindstedt P., Praktyczna diagnostyka maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wydawnictwo ASKON,

Warszawa 2002.
Literatura | 1, Antoniewicz J., Automatyka. WNT, Warszawa, 2000.
uzupetniajaca
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