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I. Opis studiéw podyplomowych

1. Nazwa studiow podyplomowych:

MECHATRONIKA I STEROWANIE PROCESAMI TECHNOLOGICZNYMI

2. Nazwa jednostki organizacyjnej prowadzacej studia podyplomowe:

Instytut Automatyzacji Procesow Technologicznych i Zintegrowanych Systeméw Wytwarzania

4. Czas trwania studiow podyplomowych i system prowadzenia zaje¢

3 semestry, studia prowadzone sg w systemie zaocznym

5. Przewidywany termin rozpoczecia zajeé

Semestr zimowy 2011/2012

6. Warunki rekrutaciji
O przyjeciu na studia moga ubiega¢ si¢ osoby legitymujace si¢ dyplomem ukonczenia studiow
wyzszych, posiadajace tytut zawodowy licencjata, inzyniera, magistra inzyniera, magistra lub
tytul rownorzedny. Kandydaci ubiegajacy si¢ o przyjecie na studia skladaja nastgpujace
dokumenty: kwestionariusz osobowy, odpis dyplomu ukonczenia studiow wyzszych.
Warunkiem przyjecia na studia podyplomowe jest: zawarcie umowy o odptatnosci za studia,

ztozenie dowodu wplaty za pierwszy semestr studiow.

7. Preliminarz studiéw wg ustalonego wzoru kalkulacji kosztéw, sporzadzony dla minimalnej liczby
sluchaczy warunkujacej samofinansowanie sie studiéw (Zat. Nr 1)

8. Zasady odplatnosci:

Uczestnik dokonuje wptaty za kazdy semestr trwania studidow przed jego rozpoczgciem w
wysokosci ustalonej przez OrganizatorOw na wskazany w umowie nr rachunku z podaniem na
odwrotnej stronie przekazu petlnego symbolu studiow (jak w umowie). Kserokopi¢ dowodu wptaty
nalezy przekaza¢ Kierownikowi Studiow.

9. Przewidywana liczba uczestnikow: 10 osob

10. Nazwisko i imie, stopien lub tytut naukowy osoby proponowanej na kierownika studiow sposrod
os6b posiadajacych co najmniej stopien naukowy doktora, zatrudnionych na pelnym etacie w
jednostce prowadzacej studia:

Dr inz. Ryszard Zdanowicz, doc. Pol. Sl., pracownik Instytutu Automatyzacji Procesow
Technologicznych 1 Zintegrowanych Systeméw Wytwarzania na Wydziale Mechanicznym
Technologicznym Politechniki Slaskiej w Gliwicach.



I1. Zatozenia ogd6lne studiéw podyplomowych

1. Cele i zadania studiow podyplomowych

Studia  podyplomowe " MECHATRONIKA 1 STEROWANIE  PROCESAMI
TECHNOLOGICZNYMI " sa przeznaczone dla absolwentow studidéw wyzszych zawodowych lub
studiow magisterskich.

Organizowane sa w oparciu o Zarzadzenie Nr 40/05/06 Rektora Pol. SI. z dn. 27 lipca 2006 r.

Zakres ksztatcenia na studiach podyplomowych obejmuje:

podstawy automatyki oraz teorii sterowania,

modelowanie i wirtualna symulacj¢ zrobotyzowanych procesow wytwarzania,
programowanie sterownikoéw logicznych PLC,

sterowanie procesami technologicznymi i uktadami mechatronicznymi,
metody 1 srodki sztucznej inteligencii,

elementy automatyzacji procesow ciagtych,

zagadnienia zarzadzania operacjami,

programowanie maszyn i systemow mechatronicznych,

wirtualne modelowanie systemow mechatronicznych,

inzynieri¢ oprogramowania,

dydaktyke przedmiotow mechatronicznych.

Celem studidow jest podniesienie kwalifikacji inzynierskich w zakresie sterowania i automatyzacji
procesami technologicznymi dajace mozliwo$¢ / prawo do uzyskania specjalizacji zawodowej
zgodnie z Uchwata Nr 5 Rady Krajowej Federacji Stowarzyszen Naukowo-Technicznych z dn.
14.04.94r. Program studiow zapewnia réwniez przygotowanie merytoryczne absolwentéw do
nauczania przedmiotu (prowadzenia zaje¢) zgodnie z zakresem podstawy programowej w
poszczegolnych typach szkot.

2. Organizacja zaje¢¢ na studiach podyplomowych
Studia sa prowadzone systemem wieczorowym/zaocznym, w soboty 1 niedziele.
Zajgcia trwaja trzy semestry: od lutego do czerwca (nastgpnego roku) zgodnie z ukladem
semestrow, poczawszy od semestru letniego.
Program studiow obejmuje 340 godzin zaje¢ na trzech semestrach, z ktorych 190 godz. stanowia
wyktady, 140 godz. - praktyczne zajecia laboratoryjne, 10 godz. — projekt (praca koncowa).
Uczestniczy studiow korzysta¢ bgda bardzo nowoczesnej bazy laboratoryjnej Wydziatu
Mechanicznego Technologicznego Pol. S1. w Gliwicach przy ul. Konarskiego 18a. Z wszystkich
przedmiotow objgtych programem Studidow stuchacze zobowiazani sa uzyskac zaliczenia.
Warunkiem zaliczenia studidow jest zdanie egzaminéw koncowych i napisanie pracy koncowe;.
Stuchacz, ktory uzyskat obowiazujace zaliczenie, zdat wymagane egzaminy koncowe oraz napisat i
obronit prace koncowa otrzymuje Swiadectwo Ukonczenia Studiow Podyplomowych.
Dokumenty prawne zwiazane ze Studiami okre$la Rozporzadzenie Ministra Edukacji Narodowej
oraz Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 12.10.1993 (Dz.U.RP z dn. 12.10.1993r., Nr 103,
poz. 472). Program Studiow Podyplomowych jest zatwierdzany przez Rad¢ Wydziatu
Mechanicznego Technologicznego i J.M. Rektora Politechniki Slaskiej. Podania przyjmuje i
informacji udziela:

Sekretariat Studiow Podyplomowych Wydziat Mechaniczny Technologiczny

Politechniki Slaskiej ul. Konarskiego 18a, 44-100 Gliwice,

e-mail: eleonora.madejska@.polsl.pl
Przyjecie na Studia Podyplomowe nastgpuje z chwila podpisania przez Kandydata, ze strony
Uczelni przez Dziekana Wydzialu Mechanicznego Technologicznego i Kwestora Politechniki
Slaskiej odpowiedniej umowy, stosowanie do Zarzadzenia Nr 40/05/06 Rektora Pol. SI. z dn. 27
wrzesnia 2006 r.



II1. Ramowy program studiéw podyplomowych
RAMOWY PROGRAM STUDIOW: TRZYSEMESTRALNEGO STUDIUM PODYPLOMOWEGO
MECHATRONIKA | STEROWANIE PROCESAMI TECHNO)LOGICZNYMI
Rok akademicki 2011/2012; Kierownik Studium: dr inz. Ryszard Zdanowicz docent Pol. SI.

Sposoéb

Lp. NAZWA Punkty | Sem-! | Sem-ll Sem. Ill tacznie Opis efektu | weryfikacji D°k:f’:E$a°’a
PRZEDMIOTU ECTS h ksztatcenia efektu ksztalcenia
W L | W w L L ksztalcenia
o W Kolokwium Lista obecnosci,
1 | Wybrane zagadnienia szczegStowym | zaliczeniowe | lista z wynikami
teorii sterowania S 15 opisie z wykfadow,
przedmiotu na protokot
stronie ...9. zaliczeniowy
Zaliczenie Lista obecnosci,
2 | Elementy aparatury W przedmiotu lista z wynikami
kontrolno-pomiarowej szczegotowym | na podstawie kolokwium z
_ 6 10 | 10 opisie kolokwium laboratorium i
w wytwarzaniu przedmiotu na pisemnego z wykfadu,
stronie 10.... wyktadu i protokot
laboratorium zaliczeniowy.
L Zaliczenie Lista obecnosci,
3 | Modelowanie i W przedmiotu lista z wynikami
symulacja procesow szczegolowym | na podstawie kolokwium z
_ 6 10 | 10 opisie kolokwium laboratorium i
wytwarzania przedmiotu na pisemnego z wykfadu,
stronie 10. wykfadu i protokot
laboratorium zaliczeniowy
w Egzamin Lista obecnosci,
4 | Robotyka w procesach szczegStowym | pisemny po | lista z wynikami
technicznych 5 10% | 10 opisie zaliczeniu z laboratorium,
przedmiotu na pisemnym protokoét
stronie 11.... laboratorium egzaminu
Egzamin Lista obecnosci,
5 | Podstawy teoretyczne W pisemny po | lista z wynikami
zastosowania szczegblowym zaliczeniu z Iaborf\tstl*um,
pneumatycznych i 6 107 | 10 opisie Iapr(S)?;rtlgl}illrJnm eprzoa?ni::u
przedmiotu na 9
hydraulicznych stronie 12.
uktadow sterowania




Zaliczenie

Lista obecnosci,

Elementy W przedmiotu lista z wynikami
pneumatycznych i szczegotowym | na podstawie kolokwium z
6 10 | 10 opisie kolokwium laboratorium i
elektropneumatycznych przedmiotu na | pisemnego z wyktadu,
ukladéw sterowania stronie ...12. wykfadu i protokoét
laboratorium zaliczeniowy
Egzamin Lista obecnosci,
7 | Synteza szczegt\')/iowym pisemny po | lista z wynikami
i zaliczeniu Z laboratorium,
preumatycznych 10% | 10 opisie pisemnym protokot
elektropneumatycznych przedmiotuna | |aporatorium egzaminu
. ) stronie 13....
uktadow sterowania
w Egzamin Lista obecnosci,
g | Programowalne szczegétowym | pisemny po | lista z wynikami
sterowniki (PLC) 155 | 10 opisie zaliczeniu z laboratorium,
przedmiotu na pisemnym protokét
stronie 14.... laboratorium egzaminu
. . Zaliczenie Lista obecnosci,
9 | Mechatronika uktadow W przedmiotu lista z wynikami
technicznych 10 szczegotowym | na podstawie kolokwium z
15 opisie kolokwium laboratorium i
przedmiotu na pisemnego z wyktadu,
stronie 15.... wykfadu i protokoét
laboratorium zaliczeniowy
. . Zaliczenie Lista obecnosci,
10 | Metody i srodki W przedmiotu | lista z wynikami
sztucznej inteligencji w szczegétowym | na podstawie kolokwium z
15 | 10 opisie kolokwium laboratorium i
sterowaniu uktadéw przedmiotu na | pisemnego z wyktadu,
mechatronicznych stronie 15.... wyktadu i protokot
laboratorium zaliczeniowy
Zaliczenie Lista obecnosci,
11 | Automatyczna W przedmiotu lista z wynikami
regulacja proceséw szczegolowym na podstawie kolokwium z
_ 15 | 10 opisie kolokwium laboratorium i
ciagtych PIS pisemnego z wyktadu,
przedmiotu na kfadu i rotokot
stronie 16.... | Wy : b X
aboratorium zaliczeniowy




. Zaliczenie Lista obecnosci,

12 | Zarzadzanie W przedmiotu lista z wynikami
operacjami szczegolowym | na podstawie kolokwium z

4 15 | 10 opisie kolokwium laboratorium i
przedmiotu na pisemnego z wyktadu,
stronie ...17. wykfadu i protokoét

laboratorium zaliczeniowy

13 ) w Egzamin Lista obecnosci,
Programowanie szczegétowym | pisemny po | lista z wynikami
maszyn i systemow 6 10% | 10 opisie zaliczeniu z laboratorium,

przedmiotu na pisemnym protokét
mechatronicznych stronie 17.... laboratorium egzaminu

14 ) . W Kolokwium Protokot
Wirtualne modelowanie szczegotowym | zaliczeniowe zaliczeniowy

przedmiotu na
mechatronicznych stronie 18.

15 L. Zaliczenie Lista obecnosci,
Inzynieria W przedmiotu lista z wynikami
oprogramowania 10 | 10 szczegotowym | na podstawie kolokwium z

6 opisie kolokwium laboratorium i
przedmiotu na pisemnego z wyktadu,
stronie ...19. wyktadu i protokot

laboratorium zaliczeniowy

16 w Egzamin Lista obecnosci,
Dydaktyka szczegétowym | pisemny po | lista z wynikami
przedmiotow 4 10% | 10 opisie zaliczeniu z laboratorium,

przedmiotu na pisemnym protokét
mechatronicznych stronie 19.... laboratorium egzaminu

17 i 10 W Zaliczenie Proiekt
Praca koncowa szczegdlowym pracy na JeKt pracy

o : koncowej w
opisie podstawie o
X wers;ji
przedmiotu na oceny drukowanej |
12 stronie 20. projektu . :
elektronicznej z
wykona_neg_o odwiadczeniami
samodzielnie )
0 samodzielnym
przez wykonaniu pracy
stuchacza
SUMA PUNKTOW ECTS = 100 65 | 50 | 85 | 60 | 40 | 30 | 10




Wyktady na studiach prowadza nastgpujacy pracownicy Wydziatu Mechanicznego Technologicznego:
. dr inz. Krzysztof Herbus

. dr inz. Edward Barbachowski

. dr inz. Grzegorz Gotda

. dr inz. Grzegorz Gotda

. Prof. dr hab. inz. Edward Tomasiak
. dr inz. Wactaw Banas

. dr inz. Krzysztof Herbus

. dr inz. Wactaw Banas$

9. Prof. dr hab. inz. Andrzej Buchacz
10. dr inz. Piotr Ociepka

11. dr inz. Wactaw Banas

12. dr inz. Grzegorz Gotda

13. Dr inz. Waclaw Bana$

14. Dr inz. Wactaw Banas$

15. Dr inz. Krzysztof Herbu$

16. Dr inz. Agnieszka Sg¢kala
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IV. Szczegoétowy program studiow podyplomowych
IV.1. P2M1. Wybrane zagadnienia teorii sterowania— 15h W
Prowadzacy: Dr inz. Krzysztof Herbus

Cel: Zapewni¢ stuchaczom pogtebiong wiedze o wybranych zagadnieniach teorii sterowania takich jak:
budowa modeli matematycznych uktadow sterowania, okreslania rodzajow wymuszen dziatajgcych na uktad,
wyznaczanie charakterystyk czionéw uktadéw automatycznej regulacji, okreslanie stabilnosci uktadéw
automatyki, metodyczne dobieranie nastaw regulatorow.

Program wykladoéw: Podstawowe pojecia i okreslenia; Opis analityczny czionéw i uktadéw - modele
matematyczne; Klasyfikacja wymuszen; Przeksztalcenie Laplace'a; Réwnania stanu; Transmitancje:
operatorowa i widmowa; Charakterystyki cztonéw uktadéw automatycznej regulacji (statyczne, dynamiczne,
czasowe, czestotliwosciowe, amplitudowe i fazowe); Schematy blokowe uktadéw automatycznej regulacii;
Podstawowe cziony ukfadéw automatycznej regulacji (bezinercyjne, rzedu pierwszego, rzedu drugiego,
catkujace, rdzniczkujace, opdzniajgce); Obiekty sterowania - klasyfikacja i opis obiektéow sterowania;
Regulatory; Uktady automatycznej regulacji, Stabilno$¢ uktadéw automatyki.

Wymagana literatura:

1. Gessing R.: Teoria sterowania, Wyd. Pol. Slgskiej, Gliwice 1982.

2. Red. Swider J.: Sterowanie i automatyzacja proceséw technologicznych i uktadéw mechatronicznych,
Wyd. Pol. Slaskiej, Gliwice 2002.

3. Buchacz A., Swider J., Wojnarowski J.: Podstawy teorii drgan uktadéw mechanicznych z symulacjq
komputerowa, Wyd. Pol. Slaskiej, Gliwice 2000.

4. Wegrzyn S.: Podstawy Automatyki, PWN, Warszawa 1976.

5. Kaczorek T.: Teoria wielowymiarowych uktadéw dynamicznych liniowych, WNT, Warszawa 1983.

6. Kowal J.: Podstawy automatyki. Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-Dydaktyczne AGH, Krakéw 2006.

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze pozwalajacg na: budowe modeli matematycznych
ukladow sterowania, identyfikowanie rodzajow wymuszen dziatajacych na uktad i wyznaczanie odpowiedzi
uktadu, okreslanie charakterystyk czionéw ukladéw automatycznej regulacji, wyznaczanie stabilnosci
uktadéw automatyki, metodyczne dobieranie nastaw regulatorow.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Kolokwium zaliczeniowe

Dokumentacja efektu ksztatcenia
Lista obecno$ci, lista z wynikami z wyktadéw, protokdt zaliczeniowy.

IV.2. P2M2. Elementy aparatury kontrolno - pomiarowej — 10h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Edward Barbachowski

Cel: Zapewni¢ stuchaczom pogtebiong wiedze z zakresu aparatury kontrolno — pomiarowej, konfiguraciji
torobw pomiarowych i przeprowadzania pomiaréw. Przedstawienie mozliwosci wykorzystania aparatury
kontrolno — pomiarowej w ukladach sterowania i automatycznej regulacji. Zapoznanie z wtasnosciami
elementéw pomiarowych.

Program wykladow: Budowa, zasada dziatania i witasnosci czujnikéw; optycznych, indukcyjnych,
ultradzwiekowych, pojemnosciowych, piezoelektrycznych, tensometrycznych, laserowych i
transformatorowych. Podstawowe wilasnosci czujnikdéw. Wytaczniki mechaniczne i bezdotykowe cztony
wejsciowe w uktadach mechatronicznych. Uktady wykonawcze. Zastosowanie elementéw aparatury
kontrolno — pomiarowej w uktadach sterowania i automatycznej regulacji. Rodzaje ukfadéw regulacji i
regulatorow. Regulatory przemystowe. Metody rejestracji danych pomiarowych, rejestratory. Techniczne
rozwigzania przesytania danych pomiarowych. Rodzaje toréw pomiarowych i wptyw zakiécen na przesytanie
informacji. Uktady i elementy pomocnicze oraz serwomechanizmy.

Program laboratorium: Badania wiasnosci wybranych elementéw pomiarowych. Wzorcowanie sensorow.
Zastosowanie sensorow w ukfadach wykonawczych. Zastosowanie uktadéw wykonawczych w ukfadach
sterowania otwartych i zamknietych. Regulacja poziomu cieczy, temperatury i natezenia przeptywu.



Wymagana literatura:

1. M. Mitek: Metrologia elektryczna wielkosci nieelektrycznych, Oficyna Wydawnicza Uniwersytetu
Zielonogorskiego, Zielona Géra 2006.

2. A. Kordowicz-Sot - Automatyka i Robotyka. Elementy aparatury kontrolno-pomiarowej, WSIiP - 1999.

3. J. Piotrowski: Pomiary. Czujniki i metody pomiarowe wybranych wielkosci fizycznych i sktadu
chemicznego, WNT, Warszawa 2009

4. L. Michalski, K. Eckersdorf, J. Kucharski: Termometria. Przyrzady i metody, Wyd. Pol. £édzkiej, to6dz
1998.

5. E. Romer: Miernictwo przemystowe, PWN, Warszawa 1978.

6. A. Gajek, Z. Juda: Czujniki, WKit., Warszawa 2009.

7. B. Szumielewicz, B. Stomski, W. Styburski: Pomiary elektroniczne w technice, WNT, Warszawa 1982.

8. M. Lapinski, W. Wiodarski: Miernictwo elektryczne wielkosci nieelektrycznych. Czujniki pomiarowe,
WNT, Warszawa 1968.

9. Praca zbiorowa pod red. J.Kosmola: Automatyzacja obrabiarek i obrébki skrawaniem, skrypt nr 2267,

Wyd.Pol.SI., Gliwice 2001

10. Chochowski A.: Elektrotechnika z automatyka, WSIiP, Warszawa 1996.

11. Kaczorek T.: Teoria sterowania, t. I-ll, PWN, Warszawa 1977-1981.

12. Kaczorek T.: Teoria wielowymiarowych uktadéw dynamicznych liniowych, WNT, Warszawa 1983.

13. Klamka J., Ogonowski Z.: Teoria systeméw liniowych, Wyd. Politechniki Slaskiej, Gliwice 1996.

14. Sterowanie i automatyzacja procesdéw technologicznych i uktadéw mechatronicznych : uktady
pneumatyczne i elektropneumatyczne ze sterowaniem logicznym (PLC) / praca pod red. Jerzego Swidra
; aut. Jerzy Swider [et al.]. - Gliwice : Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, 2002

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze pozwalajaca na prawidtowe przeprowadzenie doboru
elementu kontrolno — pomiarowego i jego zastosowanie w uktadzie. Potrafi poprawnie skonfigurowa¢ tor
pomiarowy i przeprowadzi¢ pomiary danej wielkosci fizycznej. Stuchacz posiada wiedze z zakresu
zastosowania elementéw aparatury kontrolno pomiarowej w uktadach sterowania i uktadach automatycznej
regulaciji.

Sposaéb weryfikacji efektu ksztatcenia
Zaliczenie pisemne po zaliczeniu pisemnym laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét zaliczeniowy.

IV.3. P2M3. Modelowanie i symulacja proceséw wytwarzania — 10h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Grzegorz Golda

Cel: Zapewni¢ stuchaczom gruntowng wiedze dotyczaca teorii oraz praktyki modelowania i symulacji
komputerowej w szczegdlnosci w odniesieniu do systemow produkcyjnych i realizowanych w nich szeroko
pojetych proceséw wytwarzania z uwzglednieniem transportu i magazynowania. Naby¢ umiejetno$é
planowania eksperymentéw oraz obstugi wybranego symulacyjnego oprogramowania komputerowego.

Program wykladéw: Podstawowe pojecia dotyczace teorii systeméw, m.in. system i jego cechy, poziomy
strukturalne systemu, klasyfikacja systeméw, analiza alternatyw, mierniki oceny systemoéw, procesy
dyskretne i ciggte, analiza systemu. Modelowanie — etapy modelowania, systematyka szczegdtowa modeli,
metody modelowania w odniesieniu do proceséw wytwarzania, modele obstugi masowej, dyskretne systemy
kolejkowe, aparat matematyczny, stochastyka proceséw wytwoérczych, definicja parametrow oraz zmiennych
modelu,. Symulacja proceséw wytworczych — klasyfikacja symulacji, symulacja komputerowa (zalety, wady,
btedy), przeglad oprogramowania symulacyjnego, wybrane jezyki symulacyjne, kryteria doboru
oprogramowania na potrzeby symulacji proceséw wytwarzania.

Program laboratorium: Przedstawienie mozliwosci dostepnego oprogramowania symulacyjnego
wspomagajgcego badania nad systemami produkcyjnymi w zakresie optymalizacji proceséw wytwarzania
(Taylor II for Windows, Enterprise Dynamics). Wskazanie dostepnych elementéw stuzgcych do budowy
modelu oraz ich charakterystycznych parametrow. Budowa prostych oraz skomplikowanych modeli
systemoéw wytwarzania, w ktérych realizowane sag dyskretne procesy produkcyjne, analiza wynikow
symulacji. Samodzielna analiza rzeczywistego systemu produkcyjnego, wykonanie modelu ww. systemu,
przeprowadzenie badan i eksperymentéw symulacyjnych (np. czas, koszt realizacji zlecen, badanie
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wydajnosci systemu, wptyw awaryjnosci maszyn itp.), analiza otrzymanych wynikow.

Wymagana literatura: .

1. R. Zdanowicz — Modelowanie i symulacja proceséw wytwarzania, Wyd. 2, Wyd. Pol. Slgskiej, Gliwice -
2007.

2. R. Zdanowicz — Modelowanie i symulacja systeméw produkcyjnych w Enterprise Dynamics, Wyd. Pol.
Slaskiej, Gliwice - 2005.

3. R. Knosala i zespdt — Komputerowe wspomaganie zarzadzania przedsiebiorstwem, PWE, Warszawa —
2007.

4. J. Tyszer — Symulacja cyfrowa, WNT Warszawa, 1990.

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada umiejetnos¢ analizy skomplikowanych systeméw produkcyjnych
wraz z zachodzacymi w nich procesami dyskretnymi. Jest w stanie wykona¢ model ww. systemu oraz
okresli¢ kluczowe parametry wplywajace na jego dziatanie. Ponadto potrafi zaplanowaé eksperymenty
symulacyjne w celu optymalizacji wybranych parametréow systemu.

Sposaéb weryfikacji efektu ksztatcenia
Zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych (w tym wykonanie modelu oraz symulacja dziatania systemu
produkcyjnego) oraz kolokwium zaliczeniowe z wykfadu.

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét zaliczeniowy.

1V.4. P2M4. Robotyka w procesach technicznych — 10h WEF, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Grzegorz Golda

Cel: Zapewni¢ stuchaczom specjalistyczna wiedze z robotyki przemystowej oraz wskazaé praktyczne
metody programowania réznych typéw robotéw na potrzeby automatycznej realizacji wybranych proceséw
technicznych i technologicznych.

Program wykladéw: Definicja robota przemystowego. Budowa robotéw — podstawowe ukiady:
mechaniczny, sterowania, zasilania. Wybrane mechanizmy robotow oraz napedy, jako uktady
mechatroniczne. Kinematyka manipulatora. Generacje robotéw przemystowych — uktady sensoryczne.
Wybrane zastosowania robotow przemystowych. Zasady bezpieczenstwa w gniazdach zrobotyzowanych.
Instalacja robota w gniezdzie i jego konfiguracja podstawowa. Czynnosci serwisowe. Sterowanie
manipulatorem oraz planowanie zadan robotowych. Programowanie on-line i off-line robotéw
przemystowych. Przeglad oprogramowania. Inne zastosowania robotow.

Program laboratorium: Zapoznanie studentéw z rygorystycznymi zasadami bezpieczenstwa na stanowisku
zrobotyzowanym. Opis sposobu obstugi robota (szafa sterownicza i przenosna konsola operatorska).
Przedstawienie wybranych zagadnien dotyczacych konfiguracji robota (wejscia/wyjscia, obcigzenie
uzytkowe, obszar roboczy, predkos¢ manipulacji itp.). Wskazanie sposobow programowania on-line i off-line
wybranych robotéow przemystowych, m.in.: IRp-6, FANUC AM 100 iB, Kawasaki FS3N (w tym
programowanie trajektorii — takze parametryczne, korzystanie ze zmiennych i rejestrow, tworzenie petli i
skokéw programowych, obstuga chwytakéw (narzedzi), komunikacja pomiedzy elementami gniazda,
instrukcje warunkowe itd.).

Wymagana literatura:

1. R. Zdanowicz — Podstawy robotyki, Wyd. Pol. Slaskiej, Gliwice - 2010.

2. R. Zdanowicz — Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych, Wyd. 2, Wyd. Pol. Slgskiej, Gliwice -
2011.

3. G. Golda, G Kost (red.), J. Swider (red.) R. Zdanowicz — Programowanie robotéw on-line, Wyd. Pol.
Slaskiej, Gliwice - 2011.

4. A. Morecki, J. Knapczyk — Podstawy robotyki: teoria i elementy manipulatoréw i robotow, Wyd. 3, WNT
Warszawa, 1999.

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada znajomos$¢ szczegdtowych zagadnien zwigzanych z budowg
robotdw i ich mechanizméw oraz umiejetno$¢ samodzielnej konfiguracji robota na stanowisku oraz
programowania robotéw przemystowych z wykorzystaniem wybranych metod.
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Sposéb weryfikacji efektu ksztalcenia
Zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych (w tym wykonanie zadanego programu robotowego) oraz egzamin
pisemny z wyktadu.

Dokumentacja efektu ksztatcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminu.

IV.5. P2MS. Podstawy teoretyczne zastosowania pneumatycznych i hydraulicznych uktadéw
sterowania — 10h WE, 10h L.
Prowadzacy: prof. dr hab. inz. Edward Tomasiak

Cel: Zapewni¢ stuchaczom pogtebiong wiedze z zakresu hydraulicznych i pneumatycznych elementow
funkcjonalnych oraz zasady ich sterowania.

Program wykladéw: Zasada dziatania podstawowych elementéw pneumatycznych i ich charakterystyki
statyczne. Podstawy pneumatycznych uktadéw sterowania. Wprowadzenie do programu FluidStudio-P i
przyktady zastosowania tego programu.

Zasada dziatania podstawowych elementéw hydraulicznych, ich charakterystyki statyczne i dynamiczne.
Przyktadowe schematy uktadéw napedowych i mozliwo$ci ich sterowania. Zasady sterowania numerycznego
w oparciu o sekwencje dziatania.

Program laboratorium: Sitownik jednostronnego i dwustronnego dziatania. Zmiana predko$ci ruchu
sitownikéw jednostronnego i dwustronnego dziatania. Sterowanie posrednie sitownikiem jednostronnego
dziatania. Uktady pneumatyczno-hydrauliczne. Pneumatyczne elementy robocze o ruchu obrotowym.

Wymagana literatura:

1. Stryczek S.: Naped hydrostatyczny. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa 1992

2. Tomasiak E.: Napedy i sterowania hydrauliczne i pneumatyczne. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej,
Gliwice 2001

3. Wesierski t.: Podstawy pneumatyki. Podrecznik FESTO Didactic, Warszawa 1992

Opis efektu ksztatcenia
Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze pozwalajgcg na samodzielne projektowanie schematéw
napedowych pneumatycznych i hydraulicznych oraz mozliwos¢ sterowania realizowanym procesem.

Sposéb weryfikacji efektu ksztalcenia
Egzamin pisemny po zaliczeniu pisemnym laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminu

IV.6. P2M6. Elementy pneumatyczne elektropneumatyczne uktadéw sterowania — 10h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Wactaw Banas

Cel: Po zakonczeniu stuchacz powinien umie¢ zbudowaé na podstawie schematu dowolny uktad
pneumatyczny i elektropneumatyczny. Zaprojektowac, poprawnie narysowaé i zmontowacC uktady
realizujgce okreslone zadania.

Wyktad: Zapoznanie sie z zapisem schematycznym ukfadoéw pneumatycznych i elektro-
pneumatycznych. Poznanie budowy i =zasady dziatania: uktadu przygotowania powietrza,
pneumatycznych elementéw wykonawczych takich jak sitownik jednostronnego idwustronnego
dziatania, elementéw sterujgcych przeptywem i cisnieniem powietrza (zawory rozdzielajgce dtawiki
reduktory), zasilacze elektryczne, przekazniki, wytaczniki krancowe zawory elektropneumatyczne,
optyczne, indukcyjne i pojemnosciowe czujniki zblizeniowe. Projektowanie ukladéw zgodnie z
zasadami.

Laboratorium: Budowa uktadéw: pneumatycznych zawierajgcych sitowniki, zawory pneumatyczne i
zwrotno-dtawigcy i zawoér szybkiego spustu, czasowy zawor opdzniajacy i pneumatyczny przekaznik
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czasowy. Elementy realizujace funkcje logiczne "AND" -logiczne ,I" i" OR" -logiczne "LUB",
elektropneumatycznych wzbogaconych o: czujniki potozenia (pojemnosciowy i indukcyjny), wytgczniki
krancowe. pneumoelektryczny przetwornik sygnatow.

Literatura:

Swider J. red. i in:Sterowanie i automatyzacja proceséw technologicznych i uktadéw
mechatronicznych. Uktady pneumatyczne i elektropneumatyczne ze sterowaniem logicznym (PLC).
Podrecznik akademicki. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej. Gliwice 2002,

Swider J., Wszotek G.: Metodyczny zbiér zadan laboratoryjnych i projektowych ze sterowania
procesami technologicznymi. Uktady pneumatyczne i elektropneumatyczne ze sterowaniem logicznym
(PLC). Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2003

Szenajch W.: Naped i sterowanie pneumatyczne. Wydawnictwa Naukowo-Techniczne,

Tomasiak E.: Napedy i sterowanie hydrauliczne i pneumatyczne. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej,
Gliwice 2001

Wesierski L.: Podstawy pneumatyki. Podrecznik. FestoDidactic. Materialy szkoleniowe. Warszawa
1992

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacze powinni wykona¢ dowolny uktad pneumatyczny i elektropneumatyczny. Zaprojektowaé
wykonaé dokumentacje ztozy¢ ukiad realizujacy okreslone dziatanie, sprawdzi¢ czy dziata poprawnie.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Zaliczenie pisemne z wyktadu. Wykonanie sprawozdanh na laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium.

IV.7. P2M7. Synteza pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadéw sterowania — 10h W5, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Krzysztof Herbus

Cel: Zapewni¢ stuchaczom pogtebiong wiedze o intuicyjnych i algorytmicznych metodach syntezy
pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadéw sterowania oraz utrwali¢ metodyczne sposoby
projektowania uktadow sterowania.

Program wyktadéw: Podstawowe pojecia i okreslenia. Metody syntezy. Sterowanie ruchem sitownikéw
jednostronnego i dwustronnego dziatania. Realizacja funkgji logicznych za pomaca elementéw sterowania
pneumatycznego. Realizacja funkcji logicznych za pomaca elementéw sterowania elektropneumatycznego.
Zapamietywanie sygnatu - zawor impulsowy. Wprowadzenie do programu
FluidSim-P. Wprowadzenie do programu FluidSim-H. Wirtualne metody syntezy. Przykiady praktyczne;j
realizacji pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadéw sterowania.

Program laboratorium: Uklady sterowania do mocowanie obrabianych detali. Rozdzielanie elementow w
czasie procesu transportowego. Sterowanie zasuwg dozownika. Sterowanie urzgdzeniem do klejenia.
Wirtualna symulacja ruchéw manipulatora.

Wymagana literatura:

1. Swider J., Wszotek G.: Metodyczny zbiér zadan laboratoryjnych i projektowych ze sterowania procesami
technologicznymi : uktady pneumatyczne i elekiropneumatyczne ze sterowaniem logicznym (PLC).
Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2003.

2. Red. Swider J.: Sterowanie i automatyzacja procesow technologicznych i uktadow
mechatronicznych: uktady pneumatyczne i elektropneumatyczne ze sterowaniem logicznym
(PLC) Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2008.

3. Wesierski t.: Podstawy pneumatyki. Festo Didactic.

4. Olszewski M.: Podstawy mechatroniki. REA, Warszawa 2006.
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Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze pozwalajgca na metodyczne projektowanie
pneumatycznych i elektropneumatycznych ukfadoéw sterowania, potrafi odpowiednio dobraé¢ elementy
pneumatyczne i elektropneumatyczne pod wzgledem ich logicznej funkcji w uktadzie sterowania, potrafi
rozwigzywac problemy inzynierskie zwigzane z syntezg pneumatycznych i elektropneumatycznych uktadéw
sterowania.

Sposéb weryfikacji efektu ksztatcenia
Egzamin pisemny po zaliczeniu pisemnym laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminu

IV.8. P2MS8. Programowalne sterowniki (PLC)- 15h WE, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Wactaw Banas

Cel: Zapoznanie stuchaczy z budowg i rodzajami sterownikow PLC. Przedstawienie przyktadowych
aplikacji sterownikéw. Analiza parametréw technicznych sterownikow przemystowych. Przedstawienie
metod programowania, wykonanie przyktadowych programéw.

Program wyktadéw: Rys historyczny uktadow sterowania, ewolucja PLC. Przyktadowe zadania PLC.
Budowa sterownikow (jednostka centralna, pamie¢, moduty analogowych i dyskretnych wejsé/wyjsc),
podziat, klasyfikacja, dobér. Software i hardware sterownikow PLC.

Parametry techniczne wybranych sterownikdw. Komunikacja sterownika PLC z otoczeniem. Wspotpraca
sterownikdw z elementami wejscia i wyjscia, sposéb podtaczenia urzgdzeh do sterownika. Sposoby
adresowania wejsc¢ i wyj$¢. Operacje logiczne na sygnatach.

Jezyki programowania sterownikow logicznych, Przestanie programu do sterownika i usuwanie btedéw.
Tworzenie programu sterujgcego dla sterownika. Testowanie programu. Praktyczne zadania
zastosowania sterownika PLC do sterowania uktadami elektro-pneumatyki.

Program laboratorium: Budowa, sposdb montazu i podtagczenia sterownikéw. Jezyki programowania
sterownikéw. Elementy logiczne, przerzutniki, timery, liczniki.

Programowanie w jezyku drabinkowym, wykorzystanie logiki. Programowanie przy uzyciu blokow
funkcyjnych. Identyfikacja bteddw i ich usuwanie.

Literatura:

T. Legierski, J. Wyrwal, J. Kasprzyk, J. Hajda: Programowanie sterownikow PLC Wydanie
2 Wydawnictwo SKALMIERSKI 2008

K. Kaminhski: Podstawy sterowania z PLC Wydawnictwo GRYF 2009
J. Kwasniewski: Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej Wydawnictwo BTC 2008

B. Broel-Plater: Uktady wykorzystujace sterowniki PLC Projektowanie algorytméw sterowania
Wydawnictwo MIKOM PWN 2008

R. Satat, K. Korpysz, P. Obstawski: Wstep do programowania sterownikow PLC Wydawnictwo WKit

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacze powinni umie¢ rozpoznaé rodzaj sterownika. Umie¢ podtaczy¢ i skonfigurowaé poznane
sterowniki. Zaprogramowac¢ sterownik do realizowania okre$lonych zadan. Przetestowal program i
wyeliminowac btedy.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Egzamin pisemny z wykfadu. Wykonanie sprawozdan na laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminacyjny.
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1V.9. P2M9. Mechatronika uktadéw technicznych — 15h WE, 10h L
Prowadzacy: Prof. dr hab. inz. Andrzej Buchacz

Cel: Poznanie klasycznych i nieklasycznych sposobéw modelowania uktadéw mechatronicznych.
Formutowania réwnan ruchu i stanu poduktadéw uktadu mechatronicznego. Réwnania sprzezen réznych pél
fizycznych. Wyznaczanie funkcji charakterystycznych uktadéw mechatronicznych modelowanych réznymi
metodami.

Program wyktadéw: Podstawy mechatroniki. Okreslenia systemu mechatronicznego. Rézne sposoby opisu
wyroznionego systemu. Podziat systeméw mechatronicznych ze wzgledu na sposéb ich opisu réwnaniami
rézniczkowymi. Systemy mechatroniczne dyskretne, ciggte i dyskretno-ciggte. Klasyczne i nieklasyczne
sposoby przedstawiania systemu mechatronicznego. Stopnie uszczegdtowienia zapisu systemu. Etapy
studium modelowania systemdéw mechatronicznych. Modelowanie fizyczne od ukltadu rzeczywistego do
modelu mechatronicznego. Réwnania ruchu: od modelu mechatronicznego do modelu matematycznego.
Analogie miedzy S$rodowiskami fizycznymi, jako implikacja wyboru modelu matematycznego systemu
mechatronicznego. Identyfikacja i projektowanie systeméw mechatronicznych. Etapy identyfikacji systemow
mechatronicznych. Klasyfikacja metod identyfikacji systemoéw mechatronicznych.

Program laboratorium: Modutowy system produkcyjny (MPS), jako egzemplifikacja uktadu
mechatronicznego. Konfigurowanie mechatronicznego ukfadu MPS - budowa ukladu sterowania
mechatronicznego uktadu MPS. Programowanie sterownikéw logicznych PLC sterujgcych mechatronicznym
uktadem MPS. Wirtualne badanie sterowania ukladéw mechatronicznych - program COSIVIS. Sterowanie
dziataniem mechatronicznego uktadu MPS.

Wymagana literatura:

Puchata A.: Dynamika maszyn i uktadow elektromechanicznych. PWN, Warszawa 1977.

Soluch W.: Filtry piezoelektryczne. WKit,, Warszawa 1982.

Temes G.C., Mitra S.K. red.: Teoria i projektowanie filtréw. WNT, Warszawa, 1978.

Buchacz A. red., Swider J. red.: Szkielety hipergraféw w modelowaniu, badaniu i pozycjonowaniu

manipulatréw robotéw i podzespotéw maszyn. Monografia. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice

2000.

5. Buchacz A., Swider J. red., Wojnarowski J. i in.: Wspomaganie konstruowania uktadéw redukcji drgan i
hatasu maszyn. WNT, Warszawa 2001.

6. Dietrych: System i konstrukcja. WNT, Warszawa 1985.

7. Bansevicius R., Ragulskis K.: Vibromotors. Moksklas, Vilnius 1981.

Pob=

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po =zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze, pozwalajgcg okre$li¢ istote modelu uktadu
mechatronicznego. Potrafi sformutowaé réwnania poduktadéw uktadu mechatronicznego oraz réwnania
sprzezen. Powinien umieé: rozwigza¢ uktad réwnan, opisujgcych uktad mechatroniczny oraz wyznaczyc¢ jego
charakterystyki, a takze zbada¢ wptyw réznych parametréw fizycznych na potozenie wartosci zer i biegunow
oraz warto$ci ekstreméw tych charakterystyk.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia

Zaliczenie w postaci egzaminu ustnego, a ponadto aktywne uczestnictwo Studenta w wyktadach i zajeciach
laboratoryjnych, zakonczonych zaliczeniem laboratorium; przedstawienie przy zaliczeniu kompletu wtasnych
notatek z wystuchanych wykfadéw

Dokumentacja efektu ksztatcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminu

IV. 10. P2M10. Metody i S$rodki sztucznej inteligencji w sterowaniu ukladow
mechatronicznych - 15 W, 10L.
Prowadzacy: Dr inz. Piotr Ociepka

Wyklad

Podstawowe pojgcia z zakresu sztucznej inteligencji
Podziat metod sztucznej inteligencji,

Metody reprezentowania danych i wiedzy,

15



Systemy doradcze,

Proces pozyskiwania wiedzy,

Struktury baz wiedzy,

Metody wnioskowania,

Metoda CBR (Case Based Reasoning),

Pozyskiwanie wiedzy i do§wiadczenia 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),

IV.11. P2M11. Automatyczna regulacja procesow ciagtych—15h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Wactaw Banas

Cel: Zapoznanie stuchaczy z procesem regulacji uktadéw ciagtych, z podstawowymi pojeciami z zakresu
regulacji, metodami modelowania i analizy uktadéw ciggtych.

Wyklad: Podstawowe pojecia automatycznej regulacji proceséw ciggtych. Metody opisu uktadéw
ciggtych: ukfady liniowe i nieliniowe, linearyzacja, rownania rézniczkowe, rownania stanu, transmitancje,
odpowiedz na wymuszenie o zdefiniowanej postaci (np. skokowe, impulsowe), charakterystyki
czestotliwosciowe. Podstawowe elementy liniowe: element proporcjonalny, element inercyjny, element
catkujacy, element rozniczkujacy (idealny i rzeczywisty), element oscylacyjny, element op6zniajacy.

Laboratorium: Badanie parametréw regulatorow P, Pl PD. Modelowanie i symulacja uktadéw z
regulacjg. Wykonanie programu automatycznej regulacji przyktadowego procesu.

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

Literatura:
1. Gessing R.: Podstawy automatyki. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, 2001
2. Tatjewski P.: Sterowanie zaawansowane obiektow przemystowych. Akademicka Oficyna

Wydawnicza EXIT, Warszawa, 2002

Zelazny M.: Podstawy Automatyki. WNT, Warszawa 1977

Kaczorek T.: Teoria uktadow regulacji automatycznej. WNT, Warszawa 1977.

Kaczorek T.: Teoria sterowania t.1. PWN, Warszawa 1977.

Kaczorek T.: Teoria sterowania t.2. PWN, Warszawa 1981.

Kaczorek T.: Wektory i macierze w automatyce i elektrotechnice, WNT, Warszawa 1998.

Kaczorek T., Dzielihski A., Dabrowski W., topatka R.: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa
2005

© N O w

Opis efektu ksztalcenia

Stuchacze powinni wykona¢ model procesu ciggtego. Dobrac ukfad sterowania przeanalizowac i dobraé
parametry regulacji. Sprawdzi¢ czy ukfad dziata poprawnie.

Sposob weryfikacji efektu ksztalcenia
Zaliczenie pisemne z wykfadu. Wykonanie sprawozdan na laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokdt zaliczeniowy.
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IV.12. P2M12. Zarzadzanie operacjami — 15h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Grzegorz Gotda

Cel: Zapewnic¢ stuchaczom gruntowng wiedze z zakresu zarzadzania operacjami w obrebie przedsiebiorstwa
oraz poza nim w zintegrowanym logistycznym tancuchu dostaw. Przedstawi¢ teorie oraz praktyczne techniki
planowania i sterowania produkcjg w przedsiebiorstwie produkcyjnym lub sterowania operacjami w firmach
Swiadczacych ustugi transportowe i magazynowe.

Program wykladéw: Pojecie operacji, wstep do zarzgdzania operacjami. Podstawowe zagadnienia z
zakresu planowania produkcji i sterowania zfozonymi systemami produkcyjnymi. Aspekty techniczno-
ekonomiczne sterowania przeptywem produkcji. Elementarne zasady sterowania przeptywem produkciji.
Normatywy sterowania przeptywem produkcji. Analiza zapasow, realizacja dostaw. Planowanie zadanh i
obcigzen stanowisk. Bilansowanie zadah ze zdolnoscig produkcyjna. Miedzykomdrkowe sterowanie
przeptywem produkcji — metody. Wewnatrzkomoérkowe sterowanie przeptywem produkcji — metody.
Harmonogramowanie — zasady tworzenia harmonograméw. Reguty priorytetu. Planowanie i sterowanie
systemami elastycznego montazu. Podstawy logistyki w przedsiebiorstwie. Zarzadzanie tarncuchem dostaw.
Nowoczesne koncepcje zarzgdzania: JiT, Lean Production & Management, Concurent Engineering,
Computer Integrated Logistics i in.

Program laboratorium: Dokumenty podstawowe, normatywy sterowania przeptywem produkcji w
przedsiebiorstwie. Zarzadzanie zapasami w obrebie fancucha dostaw. Klasyfikacja zapaséw w systemie
produkcyjnym. Planowanie potrzeb materiatowych. Metody wyznaczania partii dostaw i partii produkcyjnych.
Bilansowanie zadan ze zdolnoscig produkcyjng. Szeregowanie zadan i harmonogramowanie. Cross-
docking. Zagadnienie transportowe i optymalizacja tras przejazdu. Zarzadzanie projektami. Przedstawienie
oprogramowania wspomagajgcego wybrane aspekty zarzadzania operacjami: Lekin, Taylor Il, SWZ, IFS itp.

Wymagana literatura:

. C. Bozarth, R.B. Handfield — Wprowadzenie do zarzadzania operacjami i tancuchem dostaw. Wyd.
Helion, Gliwice — 2007.

. M. Brzezinski — Organizacja i sterowanie produkcjg - projektowanie systemow produkcyjnych i procesow
sterowania produkcja, A.W. Placet, Warszawa — 2002.

2
3. R. Koztowski — Podstawowe zagadnienia zarzadzania produkcja, OE, Krakéw — 2006.

4. R. Knosala i zesp6t — Komputerowe wspomaganie zarzadzania przedsiebiorstwem. PWE, W-wa — 2007.
5

. B. Skotud — Planowanie wieloasortymentowej produkciji rytmicznej. Zeszyty naukowe Pol. SI. -136, Wyd.
Pol. SI, Gliwice — 2001.

6. D. Waters — Zarzadzanie operacyjne, Wyd. naukowe PWN, Warszawa — 2001.

—_—

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacz po =zaliczeniu przedmiotu posiada umiejetno$¢ rozwiagzywania probleméw zwigzanych z
planowaniem podstawowych operacji realizowanych w przedsiebiorstwie produkcyjnym oraz w
zintegrowanym tancuchu dostaw (wykorzystujac poznane metody), potrafi tez obstugiwaé oprogramowanie
wspomagajace planowanie i sterowanie operacjami.

Sposaéb weryfikacji efektu ksztatcenia
Zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych  (rozwigzanie zadanych przykladéw, obstuga wybranego
oprogramowania) oraz kolokwium z wykfadu.

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét zaliczeniowy.

IV.13. P2M13. Programowanie maszyn i systeméw mechatronicznych — 10h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Wactaw Banas

Cel: Obecnie przezywamy gwalttowny rozwoj maszyn. Maszyny mechaniczne zostajg zastgpione przez
elektromechaniczne coraz czesciej wzbogacane o programowalny uktad sterowania.

Kolejnym etapem sg systemy mechatroniczne, w ktérych nieodzownym elementem jest mozliwosc¢ ich
programowania.
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Wyklad: Podstawowe pojecia z dziedziny budowy maszyn, klasyfikacjia maszyn. Budowa
i zastosowanie wybranych maszyn. Ewolucja uktadow sterowania i programowania. Podstawowe jezyki
programowania. Metody komputerowego wspomagania programowania maszyn. Sprawdzanie
poprawno$ci dziatania programu, badanie kolizyjnosci.

Przyktadowe procesy technologiczne wybranych elementéw.

Laboratorium

Budowa przyktadowych urzadzen mechatronicznych. Wprowadzanie i weryfikacja ustawien,
parametrow ruchu oraz wprowadzanie ewentualnych ukfadow wspétrzednych. Przyktadowe jezyki
programowania typowa skfadnia programu, funkcje gtéwne i pomocnicze, cykle. Symulacja dziatania.

Literatura
1. G. Nikiel Programowanie obrabiarek CNC na przyktadzie uktadu sterowania Sinumerik 810D/840D
Bielsko-Biata 2004
Jana Kosmol: Programowanie obrabiarek sterowanych numerycznie,
praca zbiorowa , 2001
Wolski Przemystaw: Podstawy obrobki CNC
MTS: Programowanie obrabiarek CNC. Frezowanie, Toczenie
Grzesik i inni: Programowanie obrabiarek NC/CNC W. Grzesik, P. Niestony, M. Bartoszuk
Programowanie obrabiarek NC / CNC Wydawnictwo Naukowo-Techniczne, 2006

R

Opis efektu ksztatcenia

Stuchacze powinni wiedzie¢, ktére uktady mechatroniczne sa programowalne, znaé przyktadowe jezyki
programowania systemow mechatronicznych.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Egzamin pisemny z wykfadu. Wykonanie sprawozdan na laboratorium

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminacyjny.

1V.14. P2M14. Wirtualne modelowanie systeméw mechatronicznych —10h W,
Prowadzacy: Dr inz. Wactaw Banas

Cel: Ztozonos¢ systemdw mechatronicznych wymusza na ich projektantach wiedzy z wielu dziedzin.
Wirtualne modelowanie utatwia catosciowe podejscie do systemu. Przedstawione informacje pozwolg
stuchaczom prawidtowo zamodelowac system mechatroniczny.

Wyktad: Podstawowe definicje mechatroniki, systeméw mechatronicznych. Ich wtasnosci i przyktadowe
modele. Wykorzystanie klasycznych metod projektowania i modelowania. Wykorzystanie analogii do
modelowania systeméw mechatronicznych. Nowoczesne metody badan uktadéw mechatronicznych.
Komputerowe wspomaganie projektowania, symulacji i analizy uktadow mechatronicznych.
Modelowanie i symulacja uktadéw mechanicznych, elektro-mechanicznych i mechatronicznych
Podstawowe wiasnosci programu NX. Wspétdziatanie NX z innymi programami obliczeniowymi.

Literatura:

1. Dietrych: System i konstrukcja. WNT, Warszawa 1985.
. Puchata A.: Dynamika maszyn i uktadow elektromechanicznych. PWN, Warszawa 1977
3. Buchacz A., Swider J. red., Wojnarowski J. i in.: Wspomaganie konstruowania uktadéw redukcji
drgan i hatasu maszyn. WNT, Warszawa 2001.
4. Swider J.: Metodyczny zbiér zadan laboratoryjnych i projektowych ze sterowania procesami
technologicznymi, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej. Gliwice 2003
5. Chorowski B., Wereszko M.: Mechaniczne urzadzenia automatyki. WNT, Warszawa 1990
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Opis efektu ksztalcenia

Stuchacze powinni: wiedzie¢ co to jest mechatronika, wirtualne modele, modelowanie; zbudowac¢ model
systemu mechatronicznego i zapisa¢ go w przyktadowym programie symulacyjnym i przeprowadzi¢
badania.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Zaliczenie pisemne z wykfadu.

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecnosci, protokot zaliczeniowy.

IV.15. P2M15. Inzynieria oprogramowania — 10h W, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Krzysztof Herbus

Cel: Zapewni¢ stuchaczom pogtebiong wiedze o obiektowych metodach projektowania oraz o budowie
modelu obiektowego i funkcjonalnego. Utrwalenie zwigzkéw pomiedzy strukturg logiczng i fizyczng baz
danych.

Program wykladow: Omoéwienie wymagan stawianym oprogramowaniu. Oprogramowanie i jego
obiektowos¢. Projektowanie obiektowe. Obiektowe modelowanie i analiza — budowa modelu obiektowego i
funkcjonalnego. Bazy danych — struktura logiczna i fizyczna.

Program laboratorium: Budowa modelu w MS Excelu z wykorzystaniem funkcji VBA. Budowa
przyktadowych programéw w jezyku programowania Delphi
z wykorzystaniem trybu konsolowego i obiektowego. Tworzenie relacyjnych
i obiektowych baz danych. Podstawowe operacje na bazach danych

Wymagana literatura:

1. Sacha K.: Inzynieria oprogramowania. Wydawnictwo Naukowe PWN,
Warszawa 2010.

2. Kusy M.: Metodyki i techniki programowania : laboratorium. Oficyna Wydawnicza Politechniki
Rzeszowskiej, Rzeszéw 2010.

3. Boduch A.: Delphi 7. Kompendium programisty, Wydawnictwo Helion 2003.

Opis efektu ksztalcenia

Stuchacz po =zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze pozwalajagca na zastosowanie projektowania
obiektowego do tworzenia aplikacji komputerowych, potrafi budowa¢ modele z wykorzystaniem funkcji VBA,
nabywa umiejetnosci w zakresie tworzenia
i edyciji relacyjnych i obiektowych baz danych.

Sposaéb weryfikacji efektu ksztatcenia
Kolokwium zaliczeniowe

Dokumentacja efektu ksztalcenia
Lista obecno$ci, lista z wynikami z wyktadu i laboratorium.

IV.16. P2M16. Dydaktyka przedmiotéw mechatronicznych — 10 h WE, 10h L
Prowadzacy: Dr inz. Agnieszka Sekala

Cel: Zrozumienie roli nauczyciela, uczniébw oraz tresci w procesie ksztatcenia zawodowego. Poznanie
czynno$ci zwigzanych z przygotowanie sie nauczyciela do zaje¢, doborem metod i form pracy odpowiednio
do realizowanych tresci, przy uzyciu nowoczesnych metod i technik pracy. Rozwijanie umiejetnosci
dostrzegania, analizowania i rozwigzywania probleméw dydaktycznych.

Program wyktadéw: Dydaktyczne zasady i metody nauczania. Systemowe ujecie procesu nauczania -
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uczenia sie. Formutowanie celdw edukacyjnych. Metody i narzedzia pracy w nauczaniu przedmiotow
technicznych. Komunikacja jako podstawa realizacji procesu dydaktycznego. Formy i Srodki aktywizacji
ucznia w procesie ksztatcenia mechatronicznego. Nauczanie i tworzenie sytuacji edukacyjnej przez
nauczyciela. Projektowanie procesu ksztatcenia. Budowanie rozktadu materiatu. Podstawowe formy i metody
pracy w kontekscie celdow nauczania. Dobor strategii, form i Srodkéw ksztatcenia odpowiednich do materiatu
nauczania i cech uczniéw. Kompetencje zawodowe nauczyciela. Formy organizacyjne nauczania. Zasady
organizacji i planowania pracy dydaktyczne;.

Program laboratorium: Zastosowanie wybranych metod nauczania w ksztatceniu mechatronicznym.
Projektowanie scenariuszy zaje¢ z mechatroniki. Organizacja srodowiska fizycznego i dydaktycznego zajeé.

Wymagana literatura:

Joyce B., Calhoun E., Hopkins D.: Przyktady modeli uczenia sie i nauczania. WSIiP, Warszawa 1998.
Kupisiewicz Cz.: Podstawy dydaktyki ogélnej. PWN, Warszawa 1988.

Galloway Ch: Psychologia uczenia sie i nauczania. PWN, Warszawa 1988.

Day Ch., Nauczyciel z pasja. Gdansk 2008.

Cohen L., Manion L., Morrison K.: Wprowadzenie do nauczania. Wydawnictwo Zysk i S-ka, Poznan
1999.

Okon W.: Wprowadzenie do dydaktyki ogolnej. Wydawnictwo "Zak", Warszawa 1996.

Gagne R.M., Briggs L.J., Wager W.W.: Zasady projektowania dydaktycznego. WSiP, Warszawa 1992.
Wiatrowski Z.: Nauczyciel szkoty zawodowej. WSIiP, Warszawa 1987.
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Opis efektu ksztatcenia
Stuchacz po zaliczeniu przedmiotu posiada wiedze na temat wspotczesnych tendencji w ksztatceniu
nauczycieli, a takze o celach, tresciach, zasadach i procesach nauczania mechatroniki.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Oddanie pracy pisemne;j.

Dokumentacja efektu ksztatcenia
Lista obecnosci, lista z wynikami z laboratorium, protokét egzaminacyjny.

IV.17. P2M17. Praca koncowa — 10h P, ECTS =12

Cel: Celem pracy jest podniesienie kwalifikacji inzynierskich w zakresie sterowania i automatyzacji
procesami technologicznymi dajace mozliwo$¢ / prawo do uzyskania specjalizacji zawodowej
zgodnie z Uchwala Nr 5 Rady Krajowej Federacji Stowarzyszen Naukowo-Technicznych z dn.
14.04.94r.

Zakres pracy koncowej: Opracowanie modeli zautomatyzowanych systeméw zrobotyzowanych.
Opracowanie programow sterownikow PLC. Opracowanie modeli wirtualnych proceséw wytwarzania.
Opracowanie programéw sterujgcych robotami i urzadzeniami wytwoérczymi. .

Opis efektu ksztatlcenia
Stuchacz po zaliczeniu pracy koncowej potrafi samodzielnie rozwigzywa¢ zadania i problemy inzynierskie z
zakresu mechatroniki i sterowania procesami technologicznymi.

Sposob weryfikacji efektu ksztatcenia
Zaliczenie pracy na podstawie oceny projektu wykonanego samodzielnie przez stuchacza

Dokumentacja efektu ksztatcenia

Projekt pracy konncowej w wersji drukowanej i elektronicznej z oswiadczeniami o samodzielnym wykonaniu
pracy

20



