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1. OGOLNY OPIS PRZEDMIOTU

1 Nazwa modutu modut zaje¢ podstawowych
2 Nazwa przedmiotu Automatyzacja i robotyzacja proceséw produkcyjnych
3 Kierunek studiow Zarzadzanie i inzynieria produkcji
4 Poziom studiéw pierwszego stopnia
5 Forma studiow niestacjonarne
6 Profil studiow praktyczny
7 Rok studiow I
8 Semestr przedmiotu 4
Jednostka prowadzaca .
9 Kierunek studiow Instytut Nauk Technicznych
10 | Liczba punktéw ECTS 3
11 | Sposob zaliczenia: zaliczenie
Imiq‘i rjazwisko nauczyciela(li) akademickiego(ich), dr inz. Przemystaw Zakrzewski
12 | stopien lub tytut naukowy, . .
. p.zakrzewski@ans-gniezno.edu.pl
adres e-mail
Imie‘i r]azwisko koordynatora(éw) przedmiotu, dr inz. Przemystaw Zakrzewski
13 | stopiefi lub tytut naukowy, zakrzewski@ans-gniezno.edu.pl
adres e-mail p. g .edu.p
14 | Jezyk wyktadowy polski
15 | Tryb prowadzenia zaje¢ mieszany
16 | Sposdb prowadzenia zajec synchroniczny
N dzia inf t ki t d .
arzedzia ”,1 orr.na’ yczne wy .orz.ys ywan.e ,0 platforma e-learningowa Moodle
17 | prowadzenia zajeé, udostepniania materiatow
. I . platforma MS Teams
i komunikacji ze studentami
15 | Przedmioty wprowadzajace analiza matematyczna, fizyka
1. Student powinien posiadac podstawowg wiedze z analizy
matematycznej i fizyki.
2. Student powinien posiada¢ umiejetnosci pozyskiwania
16 | Wymagania wstepne info.rmacj.i ze V\{skaz’anych .iréde?ff Iog.icznggo myélenifa\f )
wyciggania wnioskow, logicznej i zwieztej prezentacji informacji.
3. Studenta powinna cechowac uczciwosé, odpowiedzialnos¢,
wytrwatosé, ciekawosé poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.
17 | Cele przedmiotu:
c1 Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu opisu dynamiki obiektéw w dziedzinie zmiennej czasu, operatorowe;j
i czestotliwosciowe;j.
© Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych problemoéw identyfikacji obiektéw i projektowania uktadow

sterowania.




c Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej w interdyscyplinarnym zespole, w szczegdélnosci we wspédtpracy
z technologami procesow.
18 Forma zajec, liczba godzin wymagajaca bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego, liczba godzin naktadu pracy
studenta
Forma zajec Liczba godzin
1. wyktfad 8
2. ¢wiczenia 8
3. laboratoria 16
Suma godzin 32
Ip. Catkowity naktad pracy studenta
Naktad pracy zwigzany z zajeciami wymagajagcymi bezposredniego udziatu nauczyciela Godzinowe obcigzenie
akademickiego wynosi: studenta
Wyktad: 8 godzin
1. Cwiczenia: 8 godzin
32 godziny
Laboratoria: 16 godzin
Naktad pracy zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela
akademickiego wynosi 32 godziny, co odpowiada 1 punktowi ECTS.
Bilans naktadu pracy studenta:
e  przygotowanie do ¢wiczen: 13 godzin,
2 e  przygotowanie projektu zaliczeniowego: 29 godziny, 55 godzin
e przygotowanie do zaliczenia: 13 godzin.
taczny nakfad pracy studenta wynosi 55 godzin, co odpowiada 2 punktom
ECTS.
3 taczny naktad pracy studenta (pozycja 2) 87 godzin
4 Punkty ECTS za przedmiot 3 ECTS
Liczba punktéw ECTS, ktéra student musi osiaggna¢ w ramach zaje¢ o charakterze
5 L . . 1,5 ECTS
praktycznym w tym zajeé laboratoryjnych, warsztatowych, projektowych

Efekty uczenia sie — wiedza

W1: Ma elementarng wiedze z zakresu formutowania probleméw badawczych, metod,
technik i narzedzi badawczych stosowanych w naukach inzynieryjno-technicznych. (K_W02)
W2: Posiada podstawowg wiedze z matematyki, obejmujaca analize matematyczna
i algebre oraz statystyke niezbedne do opisu i analizy uktadéw mechanicznych, proceséw
technologicznych i innych obliczert w praktyce inzynierskiej. (K_W03)

W3: Ma podstawowg wiedze z fizyki w zakresie pozwalajagcym na rozumienie teorii, zjawisk
i proceséw fizycznych. (K_W04)

W4: Ma ogdlng wiedze z zakresu automatyzacji i robotyzacji proceséw produkcyjnych i ich
modelowania. Zna zasady sterowania numerycznego i automatycznej regulacji. Zna
podstawowe zasady i pojecia z zakresu elektrotechniki i elektroniki. (K_W14)

Efekty uczenia sie — umiejetnosci

U1: Potrafi dostrzegaé, formutowac i rozwigzywac zadania inzynierskie wykorzystujgc
wiedze i narzedzia z takich dziedzin jak: matematyka, fizyka, mechanika, automatyka,
elektrotechnika i elektronika, metrologia, ergonomia, statystyka, badania operacyjne itp.
Dostrzega pozatechniczne aspekty dziatalnosci przedsiebiorstw w tym sSrodowiskowe,
ekonomiczne, prawne. (K_U04)

U2: Potrafi przeprowadzi¢ analizy: funkcjonowania przedsiebiorstwa, systemu
produkcyjnego, zdolnosci produkcyjnych, technologii oraz oceni¢ ich efektywnosc,
zinterpretowac wyniki analiz, zaproponowac rozwigzania korygujgce. Potrafi zaprojektowac
przedsiebiorstwo produkcyjne lub ustugowe. Potrafi opracowac zatozenia dotyczace doboru
systemu automatyzacji i robotyzacji nieskomplikowanych proceséw produkcyjnych. (K_U07)
U3: Potrafi zaplanowaé, przeprowadzi¢ lub zaprojektowaé i ocenié¢ efekt eksperymentu,




symulacji, projektu, badania, kalkulacji itp. Potrafi wyciggad i formutowac wnioski. (K_U14)
U4: Potrafi opracowaé zatozenia dotyczgce doboru systemu automatyzacji i robotyzacji
nieskomplikowanych proceséw produkcyjnych, rozwigzan opartych o elektrotechnike
i elektronike. (K_U17)

K1: Wykazuje wysoki profesjonalizm i poziom etyczny pracy, rozumie pozatechniczne

aspekty i skutki podejmowanych dziatan. (K_K02)
Efekty uczenia sie — kompetencje

) K2: Potrafi podnosi¢ swoje kwalifikacje i kompetencje rozumie koniecznos¢ permanentnego
spoteczne

doksztatcania sie. Zasiega opinii ekspertdw w przypadku trudnosci z samodzielnym
rozwigzaniem problemu. (K_K04)

2. TRESCI PROGRAMOWE ODNIESIONE DO EFEKTOW UCZENIA SIE

Forma Tresci programowe liczba godzin

W1 Zajecia organizacyjne 1

w2 Wprowadzenie 1
w3 Struktura systemu sterowania 2
w4 Algorytmy sterowania 2
w4 Kanat automatyki 2
éw1 Metody opisu dynamiki uktadéw 1
w2 Model matematyczny obiektu sterowania 4
¢éws Model matematyczny regulatora 2
éwa Analiza efektywnosci uktadu sterowania 1
L1 Implementacja obiektu sterowania 4
L2 Implementacja regulatora 2
L3 Implementacja uktadu sterowania 1
L4 Dobér nastaw regulatora 1
L5 Zatwierdzenie tematu projektu zaliczeniowego 1
L6 Implementacja projektu zaliczeniowego 6
L7 Prezentacja projektu zaliczeniowego 1

3. Literatura

Literatura 1. Urbaniak A., Podstawy automatyki, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2007
podstawowa 2. Bishop R.H., Dorf R.C., Modern control systems, Addison-Wesley Publ. Co., 1995

1. Olsson G., Piani G., Computer systems for automation and control, Prentice Hall, 1992
2. Tatjewski P., Sterowanie zaawansowane obiektow przemystowych. Struktury i algorytmy. Wydanie drugie
zmienione, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2016

Literatura
uzupetniajaca

4. Metody dydaktyczne

Forma Metody dydaktyczne
Wyktad prezentacja multimedialna, pokaz multimedialny
Cwiczenia prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan

dyskusja, praca w zespole, symulacja uktadéw sterowania z wykorzystaniem pakietu MATLAB i jezyka

Laboratori
aboratoria Python




5. Metody i kryteria oceniania

Forma zajec: Forma zaliczenia:
wyktad zaliczenie z oceng

Uzyskane punkty sg przeliczane na oceny wedtug nastepujacej skali:

Procent punktow: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny

Opis: Test sktadajacy sie z 3-6 pytan otwartych. Warunkiem zaliczenia przedmiotu jest uzyskanie pozytywnej oceny.

Forma zajec: Forma zaliczenia:
¢wiczenia zaliczenie z oceng

Uzyskane punkty s3 przeliczane na oceny wedtug nastepujacej skali:

Procent punktow: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny

Opis: Rozwigzywanie zadan na tablicy oraz aktywnos¢ na zajeciach.

Forma zajec: Forma zaliczenia:
laboratoria zaliczenie z oceng

Uzyskane punkty sg przeliczane na oceny wedtug nastepujacej skali:

Procent punktéw: Ocena:

91-100% bardzo dobry

85-90% dobry plus

76-84% dobry

66-75% dostateczny plus

51-65% dostateczny

0-50% niedostateczny

Opis: Implementacja symulatora wybranego przez siebie systemu sterowania.

Zatwierdzenie karty opisu zajec

Stanowisko

Tytut/stopiel naukowy, imie nazwisko Podpis

Opracowat dr inz. Przemystaw Zakrzewski

D .
Zatwierdzit yrektor Instytutu Nauk Technicznych




