Nazwa studium
podyplomowego:

Organizator studium
podyplomowego:

adres strony w
internecie:

Charakterystyka
studium
podyplomowego:

Dodatkowe
informacje:

Mechatronika i sterowanie procesami technologicznymi

ul. Konarskiego 18a, 44-100 Gliwice
032 237 27 99

032 237 12 67

rmt@polsl.pl

http://www.mt.polsl.pl

Studia te sg przeznaczone dla inzynieréw mechanikéw, technologéw
budowy maszyn i oséb zajmujacych sie sterowaniem i organizacjg
procesow technologicznych oraz automatyzacjg i robotyzacjg tych
procesow. Zakres ksztatcenia na studiach podyplomowych obejmuje:
podstawy automatyki oraz teorii sterowania, modelowanie i wirtualng
symulacje zrobotyzowanych proceséw wytwarzania, programowanie
sterownikéw logicznych PLC, sterowanie procesami technologicznymi i
uktadami mechatronicznymi, metody i $rodki sztucznej inteligenciji,
elementy automatyzacji proceséw ciggtych, zagadnienia zarzadzania
operacjami. Celem studiéw jest podniesienie kwalifikacji inzynierskich w
zakresie sterowania i automatyzacji procesami technologicznymi dajace
mozliwos¢ / prawo do uzyskania specjalizacji zawodowej zgodnie z
Uchwata Nr 5 Rady Krajowej Federacji Stowarzyszen Naukowo-
Technicznych z dn. 14.04.94r.

ukonczone studia wyzsze, ztozenie wymaganych
dokumentow

zgtoszenia przyjmowane sg do:
31 sierpnia i 15 stycznia kazdego roku

zajecia rozpoczynajqg sie cyklicznie po utworzeniu grupy
(minimum 12 oséb)

studia podyplomowe prowadzone sg w systemie zaocznym
badz wieczorowym
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Lp. | Nazwa przedmiotu Semestr | Wyklad Lab. Proj.
1 Wybrane zagadnienia teorii sterowania I 15 -
2 Elementy aparatury kontrolno-pomiarowej w wytwarzaniu I 10 10
3 Modelowanie i symulacja proceséw wytwarzania I 10 10
4 Robotyka w procesach technicznych I 10 10
Podstawy teoretyczne zastosowania pneumatycznych i
5 . 1 ) I 10 10
hydraulicznych uktadoéw sterowania
Elementy pneumatycznych i elektropneumatycznych
6 . . I 10 10
uktadéw sterowania
Synteza pneumatycznych i elektropneumatycznych
7 . 4 Il 10 10
uktadow sterowania
8 Programowalne sterowniki (PLC) Il 15 10
9 Mechatronika uktadéw technicznych Il 15 10
Metody i srodki sztucznej inteligencji w sterowaniu uktadéw
10 . Il 15 10
mechatronicznych
11 Automatyczna regulacja proceséw ciagtych I 15 10
12 Zarzgdzanie operacjami 1] 15 10
13 Praca koncowa z egzaminem Il 12F
RAZEM 150 110 12

1. Wybrane zagadnienia teorii sterowania
Prowadzacy: Prof. dr hab. inz. Jerzy Swider

Wyklad:
Podstawowe pojecia i okreslenia,

Opis analityczny cztonéw i uktadéw - modele matematyczne,

Klasyfikacja wymuszen,

Przeksztatcenie Laplace 'a, Grafy przeptywu sygnatéw, Réwnania stanu,

Transmitancje: operatorowa i widmowa,

Charakterystyki cztonéw ukfadow automatycznej regulacji (statyczne, dynamiczne, czasowe,
czestotliwosciowe, amplitudowe i fazowe),

Schematy blokowe uktadéw automatycznej regulacji,

Podstawowe cztony uktadéw automatycznej regulacji (bezinercyjne, rzedu pierwszego, rzedu drugiego,
catkujace, rézniczkujgce, opdzniajace),

Obiekty sterowania - klasyfikacja i opis obiektéw sterowania, Regulatory,

Ukfady automatycznej regulacji, Stabilnos¢ uktadéw automatyki

2. Elementy aparatury kontrolno — pomiarowej
Prowadzacy: Prof. dr hab. inz. Jerzy Swider

Wyktad:
Czujniki (optyczne, indukcyjne, ultradzwiekowe, piezoelektryczne, tensometryczne),

Wytaczniki mechaniczne,

Bezdotykowe cztony wejsciowe uktadow pneumatycznych,
Uktady wykonawcze,

Ukfady sterowania, kontroli i regulacji,

Regulatory przemystowe (regulator firmy Burkert i firmy Omoron),
Falowniki,

Uktady i elementy pomocnicze oraz serwomechanizmy
Standaryzacja,

Programowanie,

Jezyki programowania, Siec ProfiBus

Laboratorium:

Zastosowania sensorow w uktadach sterowania,

Zastosowania uktadéw wykonawczych w ukfadach sterowania,

Regulacja poziomu cieczy w zbiorniku z zastosowaniem regulatora Burkert,



Regulacja temperatury cieczy w zbiorniku z zastosowaniem regulatora Burkert,
Regulacja natezenia przeptywu cieczy z zastosowaniem regulatora Burkert

3. Modelowanie i symulacja proceséw wytwarzania
Prowadzacy: Dr inz. Ryszard Zdanowicz, doc Pol. S.

Wyklad:
Aparat matematyczny i metody modelowania, Sieci Petriego,

Hierarchia kryteriow oprogramowania,

Podstawowe warunki udanego projektu symulacyjnego,
Oprogramowanie wspomagajace - program ED

Jezyk 4DScript,

Badanie wydajnosci i kosztow produkcji

Laboratorium:

Model linii produkcyjne;j,

Tworzenie duzego modelu ESP,

Badanie wptywu liczby palet na wydajnosé,

Planowanie eksperymentu w systemie ED,

Ocena optacalnosci realizacji zamowien produkcyjnych,

4. Robotyka w procesach technologicznych
Prowadzacy: Dr inz. Grzegorz Gotda

Wyklad:
Podstawy budowy robotéw,

Kinematyka manipulatora,

Napedy i mechanizmy robotéw przemystowych jako uktadéw mechatronicznych,
Uktady sensorowe w robotyce,

Sterowanie i planowanie zadanh robotéw,

Programowanie robotéw przemystowych,

Robotyzacja procesoéw technologicznych,

Wirtualne metody programowania i sterowania robotéw - program COSIMIR

Laboratorium:

Zasady tworzenia programu robota Irp,

Ogolna charakterystyka zrobotyzowanego stanowiska wiertarskiego,
Programowanie robota wyposazonego w uktad wizyjny,

Symulacja pracy robota w programie COS/M/R,

Symulacja pracy gniazda zrobotyzowanego

5. Podstawy teoretyczne zastosowania pneumatycznych i hydraulicznych
ukiadow sterowania
Prowadzacy: Prof. dr hab. inz. Edward Tomasiak

Wykiad:
Podstawy pneumatycznych uktadoéw sterowania,

Zasada dziatania podstawowych elementéw pneumatyki,
Podstawowe schematy potaczen elementéw pneumatyki,
Wprowadzenie do programu FluidStudio-P,

Przyktady zastosowania programu FluidStudio-P,
Podstawy hydraulicznych uktadéw sterowania,

Zasada dziatania podstawowych elementéw hydrauliki,
Podstawowe schematy potaczen elementoéw hydrauliki,
Wprowadzenie do programu FluidStudio-H;

Przyktady zastosowania programu FluidStudio-H

Laboratorium:

Sitownik jednostronnego i dwustronnego dziatania,

Zmiana predkosci sitownikéw jednostronnego i dwustronnego dziatania,
Sterowanie posrednie sitownikiem jednostronnego dziatania,

Uktady pneumatyczno-hydrauliczne,

Pneumatyczne elementy robocze o ruchu obrotowym



6. Elementy pneumatyczne elektropneumatyczne ukladéw sterowania
Prowadzacy: Dr inz. Grzegorz Wszotek

Wyklad:
Uktad przygotowania powietrza,

Pneumatyczne elementy wykonawcze,

Sitownik jednostronnego i dwustronnego dziatania,

Elementy sterujace przeptywem i cisnieniem powietrza,

Zawory rozdzielajace,

Zasilacze elektryczne,

Optyczne, indukcyjne i pojemnosciowe czujniki zblizeniowe, Przekazniki,
Urzadzenie do taczenia sygnatow wejsciowych, Wskazniki potgczen,
Elektryczny facznik krancowy, Zawory elektropneumatyczne,
Przetworniki pneumoelektryczne, Indukcyjne tgczniki zblizeniowe

Laboratorium:

Sitowniki, zawory pneumatyczne i elektropneumatyczne: zwrotno-dtawiacy i zawoér szybkiego spustu,
czasowy zawor opozniajacy,

Pneumoelektryczny przetwornik sygnatéw i pneumatyczny przekaznik czasowy,

Elementy realizujgce funkcje logiczne "AND" -logiczne ,,I" i" OR" -logiczne "LUB",

Czujniki potozenia (pojemnosciowy i indukcyjny), wytgczniki krancowe.

7. Synteza pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadéw sterowania
Prowadzacy: Dr hab. inz. Andrzej Baier

Wyklad:
Sterowanie ruchem sitownikéw jednostronnego i dwustronnego dziatania,

Realizacja funkciji logicznych za pomaca elementéw sterowania pneumatycznego,

Realizacja funkciji logicznych za pomaca elementéw sterowania elektropneumatycznego,
Zapamietywanie sygnatu - zawdr impulsowy,

Wprowadzenie do programu FluidSim-P, FluidSim-H,

Wirtualne metody syntezy,

Przyktady praktycznej realizacji pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadow sterowania

Laboratorium:

Mocowanie obrabianych detali,

Rozdzielanie elementéw w czasie procesu transportowego,
Sterowanie zasuwg dozownika,

Sterowanie urzgdzeniem do klejenia,

Wirtualna symulacja ruchéw manipulatora

8. Programowalne sterowniki logiczne (PLC)
Prowadzacy: Dr hab. inz. Gabriel Kost, prof. Pol. SI.

Wykiad:
Podstawowe zadania PIC,

Elementy sktadowe sterownikéw PIC (hardware, software),

Interfejs programisty,

Budowa sterownikow PIC (przerzutniki, jednostka centralna, pamieé, moduty analogowych i
dyskretnych wejsé/wyjsé),

Komunikacja sterownika PLC z otoczeniem,

Operacje logiczne na sygnatach,

Oprogramowanie STEP 7,

Tworzenie projektéw w programie STEP 7,

Tworzenie projektu za pomocg modutu SI.MA TIC Manager,

Sposoby adresowania wejs¢ i wyjsé,

Tworzenie programu sterujgcego dla sterownika Simatic,

Jezyki programowania sterownikoéw logicznych,

Przestanie programu do sterownika i usuwanie btedow,

Tworzenie potaczenia i tadowanie programu,

Testowanie programu,

Praktyczne zadania zastosowania sterownika PIC do sterowania uktadami elektropneumatyki

Laboratorium:



Oprogramowanie STEP 7 v. 5. budowa programu, konfiguracja, zasady obstugi,

Definiowanie projektu (programu sterownika), konfiguracja sprzetowa (hardwerowa) sterownika Simatic
S7 300 oraz jego wejs¢ i wyjsc,

Tworzenie programu sterownika Simatic S7 300 w jezyku drabinkowym dla podanego zadania
sterowania,

Potaczenie sterownika z komputerem (programatorem), transmisja programu i jego testowanie

9. Mechatronika uktadéw technicznych
Prowadzacy: Prof. dr hab. inz. Andrzej Buchacz

Wykiad:
Podstawy mechatroniki,

Okreslenia systemu mechatronicznego,

Rézne sposoby opisu wyréznionego systemu,

Podziat systeméw mechatronicznych ze wzgledu na sposoéb ich opisu réwnaniami rézniczkowymi,
Systemy mechatroniczne dyskretne i ciggte,

Klasyczne i nieklasyczne sposoby przedstawiania systemu mechatronicznego,

Stopnie uszczegdtowienia zapisu systemu,

Etapy studium modelowania systeméw mechatronicznych,

Modelowanie fizyczne od uktadu rzeczywistego do modelu mechatroniczneg

Réwnania ruchu: od modelu mechatronicznego do modelu matematycznego,

Analogie miedzy srodowiskami fizycznymi jako implikacja wyboru modelu matematycznego systemu
mechatronicznego,

Identyfikacja i projektowanie systeméw mechatronicznych,

Etapy identyfikacji systemdw mechatronicznych,

Klasyfikacja metod identyfikacji systeméw mechatronicznych

Laboratorium:

Modutowy system produkcyjny (MPS), jako egzemplifikacja uktadu mechatronicznego,
Konfigurowanie mechatronicznego uktadu MPS - budowa uktadu sterowania
mechatronicznego uktadu MPS,

Programowanie sterownikéw logicznych PLC sterujacych mechatronicznym uktadem MPS,
Wirtualne badanie sterowania uktadéw mechatronicznych - program COSIVIS,

Sterowanie dziataniem mechatronicznego uktadu MPS

10. Metody i srodki sztucznej inteligencji w sterowaniu uktadéw mechatronicznych
Prowadzacy: Dr inz. Piotr Ociepka

Wyktad:
Podstawowe pojecia z zakresu sztucznej inteligencji

Podziat metod sztucznej inteligencji,

Metody reprezentowania danych i wiedzy,

Systemy doradcze,

Proces pozyskiwania wiedzy,

Struktury baz wiedzy,

Metody wnioskowania,

Metoda CBR (Case Based Reasoning),

Pozyskiwanie wiedzy i dodwiadczenia w metodzie CBR,
Algorytmy genetyczne,

Sieci neuronowe,

Przyktady zastosowania metod sztucznej inteligencji w sterowaniu uktadéw mechatronicznych,

Laboratorium:

Budowa systemow doradczych z zastosowaniem systemu szkieletowego (G2),

Budowa systemow doradczych z zastosowaniem systemu szkieletowego (CLIPS)
Zastosowanie sieci neuronowych do modelowania trajektorii maszyn roboczych (MatLab),

11. Automatyczna requlacja procesow ciagtych
Prowadzacy: Dr hab. inz. Gabriel Kost, prof. Pol. SI.

Wykiad:
Wybrane zagadnienia regulacji procesow ciagtych,

Cyfrowe regulatory procesow ciggtych,
Budowa i dziatanie regulatora Burkert,




Programowanie regulatora Burkert,
Program InTouch w wizualizacji proceséw regulacji,
Regulacja adaptacyjnym

Laboratorium:

Uktad BP 40. Regulacjajednopotozeniowa. Badanie parametréw regulatoréow P, P1 PD,

Uktad BP 40. Badanie zachowania regulatora dwupotozeniowego,

Obstuga i programowanie regulatora Burkert, menu wewnetrzne regulatora,

Oprogramowanie InTouch: struktura programu, menu.

Ustawianie parametréw regulatora,

Regulator Burkert: regulacja temperatury w pojedynczej petli kontroli, regulacja temperatury i poziomu
cieczy, regulacja kaskadowa

12. Zarzadzanie operacjami

Prowadzacy: Prof. dr hab. inz. Bozena Skotud

Wyklad:
Zarzadzanie zasobami materiatowymi,

Zarzadzanie zdolnosciami produkcyjnymi,

Bilansowanie zadan ze zdolnoscig produkcyjna,

Zarzadzanie produkcjg w liniach produkcyjnych zsynchronizowanych i niezsynchronizowanych,
Sterowanie jednoczesng produkcjg wieloasortymentowa,

Zarzgdzanie operacjami poprzez ograniczenia - technika optymalnej produkcj,
i Zarzadzanie operacjami wspomagane komputerowo,

Sterowanie wedtug pilnosci zlecen (reguty priorytetu),

Sterowanie doktadnie na czas (Just in time),

Zarzadzanie operacjami w kontekscie logistyki przeptywu,

Paradoksy logistyki zarzgdzania operacjami,

Zintegrowane systemy zarzadzania produkcjg klasy ERP

Laboratorium:

Bilansowanie zadan ze zdolno$cig produkcyjng - Matlab application,

Sterowanie produkgji rytmicznej - SWZ application,

Sterowanie w warunkach rozruchu i wygaszania - SWZ application,

Planowanie przeptywu produkcji z zastosowaniem systemu symulacyjnego Taylor for Windows,
Harmonogramowanie produkciji z wykorzystaniem LEKIN Scheduling System,

Zarzadzanie operacjami - IFS application
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