POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2020,/2021

Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Inzynieria Srodkéw Transportu (zmiana nazwy kierunku na Srodki Transportu i Logistyka na drugim
stopniu od roku akademickiego 2020/21. Profil: Ogolnoakademicki

Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: T
Stopien studiéw: |

Specjalnosci: Inzynieria $rodkéw transportu przemystowego

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Automatyzacja maszyn i urzadzen transportu bliskiego

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM ISTR oIS C8 20/21
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalnosciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 3.00

SEMESTRY 6

2 RoODzAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 15 0 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie budowa oraz technikami projektowania i modelowania analogowych i cyfrowych uktaddw
automatyzacji maszyn i urzadzen transportu bliskiego.

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

1 Znajomos¢ wiadomodci z zakresu: podstaw automatyki, sterowania i napedéw hydrauliczny i pneumatyczny,
podstaw diagnostyki technicznej.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza M1 W06 Zna zagadnienia z zakresu informatyki w zakresie inzynierskim, pozwalajacym tworzy¢
i wykorzystywaé oprogramowanie w obszarze inzynierii mechaniczne;j.

EK2 Umiejetnosci M1 _U08 Potrafi wykorzystaé¢ program symulacji komputerowej do zagadnien w zakresie in-
zynierii mechanicznej na poziomie inzynierskim oraz zinterpretowaé¢ dane uzyskane na drodze symulacji kom-
puterowe;j.

EK3 Umiejetnosci M1 _UQ09 Potrafi napisa¢ prosty program obliczeniowy i wykorzysta¢ programy wspomagajace
obliczenia inzynierskie w zakresie inzynierii mechanicznej.

EK4 Umiejetnosci M1 U1l Potrafi zastosowaé proste uklady elektryczne lub elektroniczne do sterowania ma-
szynami i procesami w zakresie inzynierii mechanicznej.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Sterowanie i regulacja analogowa i cyfrowa: dyskretyzacja sygnaltow ciaglych,
W1 wykorzystywany sprzet (karty sterujace, przetworniki A/C, C/A itp.), stosowane 4
oprogramowanie.
W2 Wybrane elementy uktadéw automatyki w maszynach i urzadzeniach: elementy 3

pneumatyczne, elementy hydrauliczne, elementy elektryczne.

Technika proporcjonalna i sterowniki pneumatycznych i hydraulicznych cztonow
W3 wykonawczych. Wybrane systemy sterowania ruchem w manipulatorach 4
i maszynach transportowych: rodzaje ukladéw regulacji.

Przyktady automatyzacji pracy maszyn roboczych: uktady load-sensing, systemy
wazaco-ostrzegawcze oraz systemy zabezpieczeni przed przecigzeniem i utrata

W4 statecznosci. Automatyzacja prac montazowych: urzadzenia indeksujace, 4
urzadzenia podajace.
LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
1 Implementacja modeli przyktadowych ukladéw sterowania maszyn i urzadzen 6
transportu bliskiego w graficznym srodowisku programu Matlab-Simulink.
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LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L2 Budowa modelu symulacyjnego przyktadowego uktadu sterowania z napedem 5
elektrycznym.
Opracowanie, uruchomienie i weryfikacja na stanowisku laboratoryjnym
L3 . . 4
analogowo-cyfrowego algorytmu sterowania ukltadu elektro - hydraulicznego.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Cwiczenia laboratoryjne
N3 Konsultacje

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 30
Konsultacje przedmiotowe 4
Egzaminy i zaliczenia w sesji 3

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 15
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 18
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 90
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenie praktyczne
F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F3 Kolokwium
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OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Egzamin pisemny

P2 Srednia wazona ocen formujacych
WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Ocena koncowa ustalana jest na podstawie sredniej wazonej ocen (punktow) ze wszystkich przeprowadzonych
form zaliczenia: 0,3F1+4-0,2F2+0,2F3+0,3P1

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Nie spelnia kryterium na ocene 3,0.

Student, ktory zaliczyt przedmiot zna przyktadowe urzadzenia oraz
Na OCENE 3.0 oprogramowanie od komunikacji miedzy analogowymi elementami
wykonawczymi, a ich urzadzeniami sterujacymi.

EFEKT KSZTALCENIA 2

NA OCENE 2.0 Nie spetnia kryterium na ocene 3,0.

Student ktory zaliczyt przedmiot, potrafi krytycznie oceni¢ wybrane rozwigzania
z dziedziny automatyzacji maszyn i urzadzen transportu bliskiego oraz

NA OCENE 3.0
E samodzielnie wykonaé i zinterpretowaé¢ wyniki obliczeri dla przyktadowych
uktadow.
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Nie spelia kryterium na ocene 3,0.
Student ktory zaliczyt przedmiot, potrafi zbudowaé prosty model uktadu
NA OCENE 3.0 .. p . . . . .
sterowania i wykonaé obliczenia z wykorzystaniem programu Matlab - Simulink.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Nie spelnia kryterium na ocene 3,0.
Student, ktory zaliczyt przedmiot potrafi zastosowaé¢ podstawowe elementy
NA OCENE 3.0 elektryczne lub elektroniczne w przyktadowych ukladach sterowania maszyn

transportowych.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU
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ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT DO SZCZEGOLO- CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 W1 W2 W3 Wi N1 N2 N3 F1 F3 P1 P2
L1 L2
EK2 Cel 1 W1 L2 N1 N2 N3 F1 F2 P2
EK3 Cel 1 W1 L3 N1 N2 N3 F3 P1 P2
EK4 Cel 1 W2 W4 L3 N1 N2 F1 F2 P2

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ]| Praca zbiorowa pod redakcja Jana Szlagowskiego — Automatyzacja pracy maszyn roboczych, Warszawa,

2010, WKL

[2 | Praca zbiorowa pod kierunkiem Dietmara Schmida — Mechatronika, Warszawa, 2002, REA

[3 | Szenajch W. — Naped i sterowanie pneumatyczne, Warszawa, 2005, WNT
[4 | Szydelski Z. — Naped i sterowanie hydrauliczne, Warszawa, 1999, WKL

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Craig M., Gillian E. — Zarys cyfrowego przetwarzania sygnatéw, Warszawa, 1999, WKL

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Janusz, Piotr Pobedza (kontakt: janusz.pobedza@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Artur Gawlik (kontakt: artur.gawlik@mech.pk.edu.pl)
2 dr inz. Pawel Walczak (kontakt: pawel.walczak@mech.pk.edu.pl)
3 mgr inz. Artur Guzowski (kontakt: artur.guzowski@mech.pk.edu.pl)

4 mge inz. Kinga Garbo$ (kontakt: mail@example.com)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot)

(dziekan)
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PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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