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(pieczęć jednostki organizacyjnej)	KARTA PRZEDMIOTU


		Nazwa przedmiotu:
Modelowanie i Wizualizacja Procesów Technologicznych
		Kod przedmiotu:
Ms1-O6b-VII

		Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 
2018/2019

		Forma kształcenia: 
Studia stacjonarne

		Poziom kształcenia: 
Studia pierwszego stopnia

		Kierunek studiów:
[bookmark: _GoBack]	MECHATRONIKA

		Profil studiów: 
ogólnoakademicki

		Specjalność: 
ZASTOSOWANIA MECHATRONIKI W INŻYNIERII ELEKTRYCZNEJ

		Semestr: 
VII

		Jednostka prowadząca przedmiot: 
Katedra Mechatroniki RE6

		Prowadzący przedmiot: 
Dr inż. Marek Kciuk

		Przynależność do grupy przedmiotów: 
przedmioty wspólne

		Status przedmiotu:
 wybieralny

		Język prowadzenia zajęć: 
polski

		Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne:
Podstawy automatyki, Podstawy modelowania, Automatyzacja procesów technologicznych

		Cel przedmiotu: 
Celem przedmiotu jest zaznajomienie studentów z podstawowymi rozwiązaniami technologicznymi w zakresie modelowania nowoczesnych układów mechatronicznych oraz zastosowaniem w nowoczesnym prototypowaniu urządzeń.

		Efekty kształcenia:[footnoteRef:1] [1:  należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia] 


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1.
	Zna i rozumie zagadnienia z zakresu modelowania procesów technologicznych oraz układów sterowania
	Kolokwium
	wykład
	K_W07 (+)

	2.
	Zna i rozumie zagadnienia z zakresu sterowania i wizualizacji procesów technologicznych oraz doboru układów regulacji
	Kolokwium
	wykład
	K_W04 (+)

	3.
	Potrafi zamodelować układ sterowania wybranych procesów technologicznych, potrafi dobrać współczynniki układów regulacji
	Zaliczenie ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium
	K_U12 (++)

	4.
	Potrafi dokumentować przebieg pracy w postaci protokołu z symulacji oraz opracować wyniki w formie czytelnego sprawozdania
	Zaliczenie ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium
	K_U05 (+)

	5.
	Jest gotów do określania sposobu postępowania i przydzielania zadań w sekcji laboratoryjnej oraz systematycznie oddawać raporty z ćwiczeń
	Zaliczenie ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium
	K1A_K05 (++)

	6.
	Jest gotów do działania w sekcji pełniąc w niej rolę kierownika, protokolanta lub pracownika
	Zaliczenie ćwiczeń laboratoryjnych
	Laboratorium
	K1A_K03 (++)

	
	
	
	
	

	



	
	
	
	

		Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	15
	
	15
	
	

	
	Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład
Charakterystyka podstawowych systemów (system ciągły, dyskretny). Algorytmy sterowania systemów ciągłych i dyskretnych. Przetwarzanie sygnału ciągłego na dyskretny. Sterowanie dyskretne systemem ciągłym. Wprowadzenie do metod modelowania systemów przemysłowych w LabVIEW. Konfiguracje pętli symulacji i sterowania do pracy w trybie symulacji oraz pracy w trybie sterowania (sterowanie w czasie rzeczywistym).
Modelowanie systemów i procesów ciągłych i dyskretnych.
Sieci przemysłowe – struktura i zastosowania (sieci AS-i, profinet, profibus). Wizualizacja pracy sterowników programowalnych w programie WinCC. Konfiguracja panelu operatorskiego HMI. Wymiana danych między sterownikiem programowalnym oraz urządzeniem wizualizacyjnym (HMI, komputer PC)
Podstawy ergonomii w projektowaniu systemów wizualizacyjnych.
Modelowanie i wizualizacja pracy robotów mobilnych.

Laboratorium
Studenci wykonują w ramach zajęć laboratoryjnych cztery z sześciu ćwiczeń:
1. Modelowanie procesu ciągłego (LV).
2. Modelowanie układu sterowania dla procesu ciągłego (LV).
3. Sterowanie histerezowe procesem ciągłym (LV).
4. Integracja modelu sterownika z modelem procesu (LV).
5. Konfiguracja środowiska WinCC.
6. Współpraca sterownika PLC z panelem operatorskim HMI.

		Egzamin: 
NIE

		Literatura podstawowa:
1. Nowak A.: Grafy. Teoria i zadania. Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, Gliwice 2006,
2. Walczak J., Pasko M.: Elementy dynamiki liniowych obwodów elektrycznych. Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, Gliwice 2001,
3. C. W. de Silva.: Modeling and control of engineering systems. CRC Press/Taylor & Francis Group, 2009,
4. Tarnowski W.: Modelowanie matematyczne i symulacja komputerowa dynamicznych procesów ciągłych. Wydawnictwo Uczelniane Politechniki Koszalińskiej, Koszalin 2003,

		Literatura uzupełniająca:
1. Chruściel M.: LabVIEW w praktyce. Wydawnictwo BTC, 2008,
2. Świsulski D.: Komputerowa technika pomiarowa. Oprogramowanie wirtualnych przyrządów pomiarowych w LabVIEW. wydawnictwo PAK, 2005,
3. Giergiel M. J., Hendzel Z., Żylski W.:Modelowanie i sterowanie mobilnych robotów kołowych. PWN, Warszawa 2002,

		Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykłady
	15h  / 15 h – w tym przygotowanie się do kolokwium (5h), kolokwium (2h), zapoznanie się z literaturą (8h)

	2.
	Ćwiczenia
	

	3.
	Laboratorium
	15 h / 15 h – w tym przygotowanie się do ćwiczeń (5h), przygotowanie do zaliczenia ćwiczeń (10h)

	4.
	Projekt
	

	5.
	Seminarium
	

	6.
	Inne
	

	
	Suma godzin:
	 30h / 30h

	

23. Suma wszystkich godzin: 
	60

	24. Liczba punktów ECTS:

	2

	25. Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego: 

	1

	26. Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty, ćwiczenia): 

	1

	27. Uwagi:








	Zatwierdzono:

………………………….….		…………………………………………………....
	(data i podpis prowadzącego)	         (data i podpis Dyrektora/Kierownika podstawowej
		          lub międzywydziałowej jednostki organizacyjnej)


 1 punkt ECTS – 25-30 godzin pracy studenta

