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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Zautomatyzowane systemy produkcyjne

Przedmiot

Kierunek studiéw Rok/semestr

Logistyka 3/6

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiéw
ogdlnoakademicki

Poziom studidow Jezyk oferowanego przedmiotu

pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnos¢

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
15 15
Cwiczenia Projekty/seminaria

Liczba punktow ECTS
2

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Marcin Kietczewski

e-mail: marcin.kielczewski@put.poznan.pl
tel. 61 665 23 68
Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3A, 61-138 Poznan

Wymagania wstepne
Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiadaé podstawowe wiadomosci z algebry liniowej,
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algebry Boole'a, technologii informacyjnych i podstaw programowania. Powinien réwniez posiadac
umiejetnosci pozyskiwania informac;ji z literatury i dokumentacji technicznych, pracy w zespole i
zastosowania narzedzi informatycznych, by¢ Swiadomym zagrozen w trakcie pracy z urzadzeniami
mechanicznymi i elektrycznymi oraz mie¢ poczucie odpowiedzialnosci za bezpieczenstwo innych osdb.

Cel przedmiotu
Zaprezentowanie wiedzy teoretycznej jak i praktycznej z zakresu automatyzacji produkcji oraz robotyki.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. Student zna podstawowe zagadnienia konstrukcji i zasady dziatania uktadéw automatyki i sterowania
[P6S_WG_01]

2. Student zna podstawowe zagadnienia mechaniki, budowy i eksploatacji manipulatoréw
przemystowych [P6S_WG_02]

Umiejetnosci

1. Student potrafi zastosowac wtasciwe techniki eksperymentalne i pomiarowe oraz narzedzia
programowe do rozwigzania problemu mieszczgcego sie w ramach automatyki i sterowania
[P6S_UW_03]

2. Student potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan inzynierskich dostrzegac ich aspekty
systemowe i pozatechniczne, a takze spoteczno-techniczne, organizacyjne i ekonomiczne [P6S_UW _04]

3. Student potrafi identyfikowac¢ zmiany wymagan, standardéw, przepisow, postepu technicznego w
zakresie automatyki i sterowania i na ich podstawie okresla¢ potrzeby uzupetniania wiedzy [P6S_UU_01]

Kompetencje spoteczne
1. Student ma $wiadomos¢ inicjowania dziatan zwigzanych z formutowaniem i przekazywaniem
informacji oraz wspétdziataniem w spoteczenstwie [P6S_KO_02]

2. Student ma swiadomos¢ koniecznosci wspétdziatania i pracy w grupie w celu rozwigzywania
postawionych probleméw [P6S_KR_02]

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposdb:

Wyktad: Wiedza nabyta w ramach wyktadu jest weryfikowana przez 45-minutowy test zaliczeniowy
ztozony z 25-30 pytan. Prég zaliczeniowy 50% punktow.

Laboratorium: Umiejetnosci nabyte w ramach zajeé laboratoryjnych weryfikowane sg na podstawie
zrealizowanych zadan laboratoryjnych oraz przygotowanych protokotow.

Tresci programowe

Wyktad: Pojecie automatyki, uktadu regulacji automatycznej (URA), przyktadowe uktady, elementy i
klasyfikacja URA, narzedzia nadzoru procesdw technologicznych, systemy SCADA. Regulatory: zadania
regulatorow, typy i wtasnosci regulatorow, regulatory dwu i tréjstawne, regulatory ciggte PID, dobdr



POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

nastaw regulatoréw wybranymi technikami. Podstawowe pojecia robotyki, typy i ogdlna budowa
robotéw, zadania robotéw przemystowych, uktady wspotrzednych, reprezentacja lokalizacji, kinematyka
manipulatora, systemy i jezyki programowania manipulatorow na przyktadzie robotéw KUKA i Staubli.
Budowa i zasada dziatania programowalnych sterownikéw logicznych PLC, cykl pracy sterownika, uktady
wejsé i wyjsc sterownikow, jezyki programowania, podstawy programowania w jezyku drabinkowym.
Budowa i zasada dziatania wybranych czujnikéw i urzgdzen pomiarowych stosowanych w automatyce i
robotyce.

Laboratorium: Studenci wykonuja ¢wiczenia laboratoryjne zwigzane z obstugg i programowaniem
manipulatoréw przemystowych oraz sterownikéw PLC i uktadéw automatyki.

Metody dydaktyczne

Wyktad: wyktad informacyjny w postaci prezentacji multimedialnej, konwersatoryjny.
Laboratorium: praktyczne éwiczenia laboratoryjne.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 20 1,0
zajec laboratoryjnych, przygotowanie sprawozdan,
przygotowanie do testu zaliczeniowego)?

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisaé inne czynnosci



