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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Automatyzacja systemoéw wytwarzania

NAZWA PRZEDMIOTU

Automation of Manufacturing Systems
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU A304
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 6

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 9 0 9 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Przedstawienie budowy, zasad sterowania, programowania zautomatyzowanych obrabiarek i maszyn techno-
logicznych oraz urzadzen transportu, manipulacji, magazynowania dla przedmiotéow i narzedzi.

Kod archiwizacji: SASEE37A
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Podstawowe wiadomosci z zakresu elektrotechniki, elektroniki oraz podstaw automatyki.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Posiada wiedze z zakresu: metod i sSrodkdéw automatyzacji systemoéw wytwarzania, budowy elemen-
tow systemu w obszarze zautomatyzowanych obrabiarek i maszyn technologicznych, urzadzen transportowych,
manipulacyjnych i magazynowych.

EK2 Wiedza Zna uktady napedowe i sensoryczne oraz systemy nadzoru i sterowania lokalnego CNC i PLC.

EK3 Umiejetnosci Potrafi obstugiwaé i programowaé roboty i manipulatory przemyslowe oraz obrabiarki stero-
wane numerycznie.

EK4 Umiejetnosci Potrafi zastosowaé i sterowaé silnikami elektrycznymi AC, DC, krokowymi oraz sitownikami
pneumatycznymi (hydraulicznymi) oraz wykorzystywac enkodery i sensory polozenia.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Badanie i analiza zamknietego uktadu sterowania pojedyncza osig CNC. Uktady 3
napedowe z silnikami pradu zmiennego. Falowniki i uktady "soft-start".

L2 Sterowanie sekwencyjne manipulatorem portalowym i zmieniaczem palet w oparciu 3
o sterownik PLC analiza sygnaléw, oprogramowanie, fizyczna implementacja.

Analiza mozliwosci technologicznych robota przemystowego, programowanie

L3 . . : 3

uktadu sterowania dla zadanego zadania technologicznego.
WYKEAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Definicje, okreslenia, wiadomog$ci podstawowe z zakresu automatyzacji i robotyzacji

Wi . . L . 1
w systemach wytwarzania (SW). Struktura i elastycznosé¢ systemu wytwarzania.

W2 Obrabiarki i maszyny technologiczne sterowane numerycznie, klasyfikacja, zadania, 15
unifikacja, rozbudowa, centra obrébkowe, autonomiczne stacje obrobkowe. ’
Charakterystyka wspotczesnych uktadéw napedowych ruchu gltéwnego

W3 i posuwowego, serwonapedy pradu stalego i zmiennego, napedy z silnikami 1
liniowymi, napedy z silnikami krokowymi.

W4 Uktady pomiarowe polozenia i przemieszczenia zespoléw obrabiarek i maszyn 1
technologicznych. Uktady kodowania palet i narzedzi.
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WYKEAD

TEMATYKA ZAJEC

Lp ) .
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH

LiczBA
GODZIN

podstawy programowania sterownikow CNC.

Sterowanie obrabiarek i systemoéw obrébkowych, osie wspotrzednych i struktury
ruchowe, podstawy sterowania numerycznego, interpolatory, sterowanie w uktadzie
otwartym i zamknietym, sterowanie adaptacyjne, sterowanie sekwencyjne,

sterowniki PLC.

Maszyny i urzadzenia obstugujace obrabiarki, automatyzacja transportu,
manipulacji, magazynowania przedmiotéw i narzedzi, sterowanie urzadzeniami

1.5

numerycznie.

Organizacja systemu wytwarzania, gniazda i linie, sterowanie bezposrednie DNC
i rozproszone. Automatyzacja i robotyzacja wybranych proceséw przemystowych:
montaz, spawanie, paletyzacja, malowanie, obstuga obrabiarek sterowanych

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady
N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Praca w grupach

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 18
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 7

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00
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9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne

F2 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Opracowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 -
Potrafi wyodrebni¢ i scharakteryzowaé¢ elementy funkcjonalne systemu
NA OCENE 3.0 wytwarzania w zakresie maszyn technologicznych, urzadzen transportu,
manipulacji i sktadowania oraz potrafi zaproponowaé¢ metody ich automatyzacji.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zdefiniowac i oméwic podstawowe uktady napedowe i sensoryczne oraz
NA OCENE 3.0 . . .
zasady sterowania lokalnego elementami systemu wytwarzania.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zaprogramowa¢ manipulatory (PLC), roboty przemystowe (sterownik
NaA OCENE 3.0 CNC) dla zadanego zadania manipulacyjnego. Potrafi przygotowac
i zaprogramowa¢ tokarke CNC dla zadanej obrobki walka.
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NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 4

NA OCENE 2.0

NA OCENE 3.0

Potrafi skonfigurowaé, zaprogramowaé sterowniki i uruchomié¢ napedy
elektryczne, hydrauliczne i pneumatyczne. Posiada umiejetno$é¢ wykorzystania
podstawowych sensordw.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

EFEKT
KSZTALCENIA

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-
WYCH EFEKTOW

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU

CELE
PRZEDMIOTU

TRESCI
PROGRAMOWE

NARZEDZIA
DYDAKTYCZNE

SPOSOBY OCENY

EK1

K1_WO09
K1_UBO8

Cel 1

W6 W7

N1 N2 N3

F1F2P1

EK2

K1 W11
K1 _UBO1
K1_UBO08

Cel 1

L1 L2 L3 W6

N1 N2 N3

F1F2P1

EK3

K1_UBO5
K1_UBO08
K1_ K01

Cel 1

L3 W6 W7

N1 N2 N3

F1F2P1

EK4

K1_WO09
K1 W11
K1_UBO8

Cel 1

L1 L2 L3 W6
W7

N1 N2 N3

F1F2P1
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LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 ] Mueller J. — Controlling with SIMATIC, Muenchen, 2005, Wyd. Siemens AG.

LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Dokumentacja techniczna systeméw TOR, EMCO oraz sterownikow CNC Sinumeric 802DSL, PLC Simatic
S7-200/300

[2 ] Dokumentacja techniczna robotéw Mitsubishi EX-RV1, FanucS420F, Fanuc ArcMatel00.

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Stanistaw, Piotr Krenich (kontakt: stanislaw.krenich@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Stanistaw Krenich (kontakt: krenich@mech.pk.edu.pl)
2 mgr inz. Marcin Malec (kontakt: mmalec@m6.mech.pk.edu.pl)

5 mgr inz. Ryszard Trela (kontakt: trela@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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