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Nazwa
programu
ksztatcenia
(kierunku)

Poziom i forma studiow

Automatyka i Robotyka studia stacjonarne | stopnia

Specjalnos¢

Sciezka dyplomowania

Roboty Mobilne

Nazwa
przedmiotu

MPARS16004

Praca przejSciowa Kod przedmiotu

Rodzaj
przedmiotu

obowigzkowy Semestr: 6 Punkty ECTS 3

Liczba godzin w
semestrze

W-0() C0 LO P-30 Ps-0 S-0

Przedmioty
wprowadzajace

Podstawy automatyki, Podstawy robotyki, Robotyka, Teoria sygnatow

Zatozenia i cele
przedmiotu

Przedstawienie merytorycznych i praktycznych zasad projektowania, obstugi i uzytkowania uktadow
automatycznej regulacii.

Forma zaliczenia

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na

Projekt: .
zajeciach

Synteza liniowych i nieliniowych uktadow automatycznej regulacji z wykorzystanie techniki komputerowe;
(program MATLAB - Simulink). Identyfikacja obiektu, regulatora i elementow osprzetu. Modele uktadu i na

Tresci tej podstawie badanie stabilnosci, jakoSci statycznej i dynamicznej. Korelacja i adaptacyjno$¢. Elementy
programowe | |ogiczne W procesie sterowania jako$ciq dziatania i dostosowywania sie uktadu do zmiennego otoczenia.
Zasady uzytkowania i obstugi ukfadu. Tematyka projektow: Uktady regulacji stosowane w przemysle,
komunikacji, maszynach, silnikach i instalacjach.
Efekty Student, ktory zaliczyt przedmiot kierﬁ):l?ésvsylZEIngitéw
ksztatcenia ' ksztaloenia
posiada wiedze w zakresie opisu wtasciwosci statycznych i dynamicznych elementow | K-W13
EK i uktadow automatyki, zna metody badania uktadéw liniowych oraz ma podstawowg
wiedze na temat modelowania liniowych i nieliniowych elementéw i uktadéw
automatyki, zna zasady tworzenia, minimalizacji i realizacji funkciji logicznych
- mz; telimentarnq wiedze na temat cyklu zycia urzadzen i systemow automatyki i | K-W22
robotyki
potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych Zrddet, potrafi | K-U01
EK3 integrowaC uzyskane informacje, dokonywa¢ ich interpretacji, a takze wyciggaé
whnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie
Eka potrafi przygotowa¢ i przedstawi¢ krotka prezentacje wykorzystujac wspotczesne | K-U04
techniki multimedialne, poswiecong wynikom realizacji zadania inzynierskiego
~E Udziat w zajeciach projektowych 30
§.§ Przygotowanie do zadan projektowych 29
25 Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 12
e 7;: Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 10
g g Udziat w konsultacjach 2
“F RAZEM 83
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajgciami wymagajacymi bezpo$redniego udziatu nauczyciela ECTS
Wskazniki 30+2 = 32 1
ilosciowe Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym
30+12+2+29+10 = 83 3
1. Lindstedt P.: Praktyczna regulacja maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wyd. ITWL, Warszawa 2010.
Literatura | 2. Lindstedt P.: Praktyczna diagnostyka maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wyd. ASKON, Warszawa 2002.
podstawowa | 3 - Markowski A., Kostro J., Lewandowski A., Automatyka w pytaniach i odpowiedziach. Wyd. WNT,
Warszawa 1985.
, 1. Antoniewicz J.: Automatyka. Wyd. WNT, Warszawa 1973.
uzb';i:itlgﬁca 2. Poradnik inzyniera automatyka. Wyd. WNT, Warszawa 1969.
3. Encyklopedia technika Automatuka. Wyd. WNT, Warszawa 1972.
Forma zaje¢ (jesli jest
kgzrtgrs:;lija Metoda weryfikacji efektu ksztatcenia W'chtglr:jli ejnifwgz)z’ina

weryfikacja




EK Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach;

EKD Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach,

EK3 Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepéw w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach,

Bk Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
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