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1. Nazwa studiow podyplomowych

ROBOTYZACJA PROCESOW PRZEMYSLOWYCH

2. Poziom Polskiej Ramy Kwalifikacji

Studia podyplomowe umozliwiajg osiggniecie kwalifikacji czastkowych, uwzgledniajacych charakterystyki
drugiego stopnia Polskiej Ramy Kwalifikacji (PRK) na poziomie széstym, okreslone w przepisach wydanych na
podstawie art. 7 ust. 3 i 4 ustawy z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacj.

3. Liczba semestrow i faczna liczba punktéw ECTS

Liczba semestrow: 2

Liczba punktow ECTS konieczna do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacych poziomowi studiéw: 33
4. Laczna liczba godzin zaje¢ dydaktycznych

Zajecia dydaktyczne obejmujg tacznie 252 godziny, w tym 130 godzin na semestrze pierwszym i 122 godziny na
semestrze drugim, zgodnie z podanym nizej planem studidw.

Semestr 1
Kod , F.O fma Liczba godzin Punkty
rzedmiotu Nazwa przedmiotu zaliczenia ECTS
P w | c| L | P |sum
. . L W - zal.
RPP01001 |Prawo techniczne i certyfikacja C-zal 4 4 0 0 8 1
RPP01002 Robotyzapja i informatyzacja proceséw W - zal. 4 0 0 14 18 9
produkcyjnych P - zal.
RPP01003 |Programowanie i integracja sterownikéw PLC XV_'ZZTL 8 0 24 0 32 4
. . W -egz.
RPP01004 |Systemy pomiarowo-sterujace w robotyce P zal 4 0 0 32 36 5
RPP01005 |Programowanie robotow XV_'ZZ?Z' 4 0 32 0 36 5
Razem 24 4 56 46 130 17
Semestr 2
Kod , F.O fma Liczba godzin Punkty
rzedmiotu Nazwa przedmiotu zaliczenia ECTS
P w | c| L | P |sum
RPP01006 |Zdalne zarzadzanie systemami zrobotyzowanymi \IiV_-ZzleZ- 4 0 0 32 36 5
RPP01007 [Komunikacja w systemach zrobotyzowanych ‘L’VZ‘;?Z 4 [ o | 32] 0| 3 5
RPP01008 |Systemy sterowania robotow ‘LNZZ""' s | o | 28] 0|32/ 4
RPP01009 [Aplikacje systeméw wbudowanych ‘LNZZ""' s | o | 14| 0| 18] 2
Razem 16 0 74 32 | 122 16




Oznaczenia:

Formy zaje¢: W - wyktad, C - éwiczenia, L - zajecia laboratoryjne, P - zajecia projektowe. Formy zaliczenia: egz. -
egzamin, zal. - zaliczenie z ocena.

5. Sylwetka absolwenta

Absolwent zna nowoczesne rozwigzania w zakresie robotyzacji, informatyzacji i cyfryzacji proceséw
produkcyjnych i technologicznych. Ma wiedze na temat metod i jezykéw programowania robotéw, sterownikow
PLC, systemow pomiarowo-kontrolnych, systemoéw wbudowanych. Zna i rozumie zagadnienia zwigzane ze
zdalnym zarzadzaniem i komunikacjg w systemach zrobotyzowanych. Potrafi sporzadzi¢ projekt robotyzacii
procesu produkcyjnego lub technologicznego, dobra¢, zaprogramowaé i zintegrowac niezbedne systemy i/lub
urzadzenia pomiarowe, sterujgce, wykonawcze i komunikacyjne. Potrafi programowa zadania robota
przemystowego.

Absolwenci zostajg przygotowani do pracy polegajacej na robotyzaciji proceséw produkcyjnych i technologicznych
w réznych gateziach przemystu (np. w przemysle elektromaszynowym, spozywczym, ochrony $rodowiska,
chemicznym). Mogg znalez¢ zatrudnienie jako inzynierowie wdrazajacy systemy robotyzacji i informatyzacii

procesdw produkcyjnych i technologicznych oraz jako inzynierowie utrzymania ruchu.

6. Opis kompetencji oczekiwanych od kandydata ubiegajacego sie o

przyjecie na studia podyplomowe

Uczestnikiem studiow podyplomowych moze byé osoba, ktéra posiada kwalifikacje petng co najmniej na
poziomie széstym PRK, uzyskang w systemie szkolnictwa wyzszego i nauki (studia pierwszego stopnia, studia
drugiego stopnia, jednolite studia magisterskie).

7. Zestawienie tabelaryczne kierunkowych efektow uczenia sie

Zatgcznik nr 1 do Wytycznych do tworzenia programéw studiow podyplomowych

Odniesienie do Odniesienie do
charakterystyk charakterystyk
drugiego stopnia drugiego stopnia
okreslonych na okreslonych na
podstawie art. 7 ust. | podstawie art. 7 ust.
Symbol Efekty uczenia sie dla studiéw 3 Ustawy zdnia 22 | 4 Ustawy z dnia 22
podyplomowych grudnia 2015 r. o grudnia 2015 r. o
Zintegrowanym Zintegrowanym
Systemie Systemie
Kwalifikacji na Kwalifikacji na
poziomie széstym poziomie széstym
PRK PRK
WIEDZA: absolwent zna i rozumie
W zaawansowanym stopniu najwazniejsze pojecia
RPP_WO01 [oraz obiekty i metody robotyzacji procesow P6S_WG P6Z_WT
przemystowych
RPP W02 |V Zaawansowanym stopniu zagadnienia PES WG P67 WT
- szczegobtowe robotyzacji proceséw przemystowych - -




RPP_W03

w zaawansowanym stopniu wybrane trendy
rozwojowe robotyzacji procesow przemystowych

P6S_WG

P6Z_WT

RPP_W04

w zaawansowanym stopniu metody i narzedzia
stuzace do projektowania oraz zarzadzania
systemami robotyzacji procesdéw przemystowych

P6S_WG

P6Z_WO

RPP_W05

w zaawansowanym stopniu przyktadowe
rozwigzania projektowe systemow robotyzacji
procesow przemystowych

P6S_WG

P6Z_WO

RPP_W06

ekonomiczne, prawne i inne uwarunkowania
robotyzacji proceséw przemystowych

P6S_WK

P6Z_WO

UMIEJETNOSCI: absolwent potrafi

RPP_U01

wykorzystywa¢ posiadang wiedze do
formutowania i rozwigzywania ztozonych
probleméw robotyzacji procesow przemystowych

P6S_UW

P6Z_UO

RPP_U02

dobiera¢ oraz stosowac wiasciwe metody i
narzedzia w systemach robotyzaciji proceséw
przemystowych

P6S_UW

P6Z_UO

RPP_U03

zaprojektowac uktady robotyzacji proceséw
przemystowych

P6S_UW

P6Z_UO, P6Z_UN

RPP_U04

zaplanowac oraz wykona¢ pomiary wybranych
wielko$ci fizycznych w zrobotyzowanych
systemach przemystowych, interpretowa¢ ich
wyniki, wycigga¢ wnioski

P6S_UW

P6Z_UO

RPP_U05

zmodyfikowac i dostosowac¢ do konkretnego
zastosowania znane rozwigzania z zakresu
robotyzacji procesow przemystowych

P6S_UW

P6Z_UN

RPP_U06

komunikowa¢ sie i wspétdziata¢ w grupie
specjalistow w celu rozwigzania danego problemu
robotyzacji procesoéw przemystowych

P6S_UK, P6S_UO

P6Z_UO

RPP_U07

samodzielnie uzupetni¢ swoja wiedze i zdoby¢
nowe umiejetnosci, tak aby skutecznie rozwigzac¢
dany problem robotyzacji proceséw
przemystowych

P6S_UU

P6Z_UI

KOMPETENCJE SPOLECZNE: absolwent jest gotow do

RPP_KO01

korzystania z wiedzy i doSwiadczenia ekspertow
przy trudno$ciach przy samodzielnym rozwigzaniu
danego problemu robotyzacji procesow
przemystowych

P6S_KK

P6Z_KW

RPP_K02

dbania o dorobek i tradycje zawodowe

P6S_KR

P6Z_KO

RPP_K03

myslenia i dziatania w spos6b przedsigbiorczy
W swojej pracy zawodowej

P6S_KO

P6Z_KO




8. Matryca efektow uczenia sie

Zatgeznii nr 2 oo Widvezne do worzenia programiw studiw podiipiomowch

Robotyzacja procesow przemystowych
MATRYCA POKRYCIA EFEKTOW UCZENIA SIE
KOMPETENCJE
WIEDZA, UMIEJETHOSCI SPOLECZNE
£ E|I2|E|2|8|8|2 2|88
Kod E Kod a! 2 |2 2 e |2 |2 |2
Lp. |Nazwa przedmiotu przedmiotu & preedmiotu H EE|BE|E|B|& |& |& |suma
{|Prawno techniczne i certyfikacja RPPOL00L RPPO1004 3
Rabotyzacja i informatyzacja procesow
2|produkeyinych RPPO1002 RPPO1002
Programowanie i integracja sterownikow
3|PLC RPPO1002 RPPO1003
4|Systermy pomiarowo-sterujace w robotyce |rRpPolo0a RPPO1004 2]
5|Programowanie robotdw RPPO1005 RPPO1005 g
Zdalne zarzadzanie systemami
B|zrobotyzowanyrmi RPPO1006 RPPO1006 g
Komunikacja w systemach
7 |zrobotyzowanych RPPOL007 RPRO1007 g
g|Systerny sterowania robotiw RPPOL0O0S RPPO1008 7
glAplikacie systeméw whudowanych RPPDL009 2 RPPO1009 7
Surmna: 7

9. Karty przedmiotéw



Zalgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Robotyzacja Proces6w Przemystowych Poziomi forma studiow | studia podyplomowe

Specjalnos¢ /
Sciezka
dyplomowania

przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia

Nazwa ] . . Kod przedmiotu RPP01001
przedmiotu Prawo techniczne i certyﬁkacla Rodzaj przedmiotu obowiqzkowy
Formy zajet i w C L P Ps T S Semestr 1
liczba godzin 4 4 0 0 0 0 0 Punkty ECTS 1
Przedmioty
wprowadzajace i}

Cele przedmiotu

Zapoznanie z obowigzujagcym w Polsce systemem oceny zgodnosci a takze dyrektywq maszynowg
(wymagania zasadnicze) oraz dyrektywa niskonapieciowg (wymagania zasadnicze). Analiza wybranych
zdarzen wypadkowych wynikajgcych z eksploatacji maszyn niespetniajacych wymagan zasadniczych.

Tresci
programowe

Wyktad: Ustawa z dn. 30.08.2002 r. o systemie oceny zgodno$ci z pézniejszymi zmianami. Zasady
funkcjonowania systemu oceny zgodno$ci z zasadniczymi i szczegétowymi wymaganiami dotyczacymi
wyrobow. System kontroli wyrobdw. Odpowiedzialno$¢ karna. Wymagania zasadnicze - Dyrektywa
maszynowa w teorii i praktyce. Wdrozenie dyrektywy maszynowej do prawa polskiego. Uktady sterowania,
rozmieszczenie i odpowiedni dobdr elementéw sterowniczych. Techniczne $rodki ochronne. Sposoby
prawidtowego oznakowania maszyn. Ostrzezenia, znaki nakazu oraz wszelkiego rodzaju informacje
umieszczane na wyrobach wprowadzanych do obrotu. Procedury badania typu WE. Deklaracja zgodnosci
WE. Przejscie z wymagan minimalnych na zasadnicze. Wymagania zasadnicze - Dyrektywa
niskonapieciowa w teorii i praktyce. Zasadnicze wymagania dla sprzetu elektrycznego podlegajacego
ocenie zgodnosci. Procedury oceny zgodno$ci sprzetu elektrycznego. Sposéb oznakowania sprzetu
elektrycznego. Wzér znaku CE. Ogdine zasady projektowania na bazie Polskiej Normy PN-EN ISO
12100. Strategia oceny ryzyka i zmnigjszania ryzyka. Przyktady wybranych zdarzen wypadkowych, do
ktorych doszio przy obstudze maszyn niespetniajacych wymagan zasadniczych.Cwiczenia: Procedura
badania typu WE. Sposob prawidtowego oznakowania maszyn. Tworzenie dokumentacji dotaczanej do
wyrobu (instrukcja, deklaracja zgodnosci WE).

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia przedmiotowe:

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Cwiczenia: jedno kolokwium

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Qdniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektéw uczenia sie
. . . . . .| RPP_W0T RPP_WO06

EU1 zna i potrafi opisa¢ wymagania minimalne i zasadnicze dyrektywy maszynowej

EU2 zna i potrafi opisa¢ zasadnicze wymagania dla sprzetu elektrycznego | RPP-WOT  RPP_W06
podlegajacego ocenie

£U3 potrafi w prawidtowy sposob oznakowa¢ maszyny oraz tworzy¢ dokumentacje | RPP-U02
dofgczang do wyrobu
jest $wiadomy skutkow dopuszczenia do ruchu maszyn niespetniajacych | RPP_WO06

EU4 wymagan zasadniczych oraz niewtasciwych zachowan lub nieprawidtowego

uzytkowania maszyn

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kidrej

uczenia sig zachodzi weryfikacja
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; Cwiczenia: jedno kolokwium:; W C
EU2 Wyktad: jedno kolokwium; Cwiczenia: jedno kolokwium; W C
EU3 Cwiczenia: jedno kolokwium; C
EU4 Wyktad: jedno kolokwium; Cwiczenia: jedno kolokwium:; W C
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach
Udziat w ¢wiczeniach
Wyliczenie | Przygotowanie do zaliczenia wyktadu

Przygotowanie do ¢wiczen

0|~

Przygotowanie do zaliczenia éwiczen




Udziat w konsultacjach 2
RAZEM 25
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 10 04
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 14 0,6

Literatura

1. Ustawa z dn. 30.08.2002 r. o systemie oceny zgodno$ci — Dz.U. 2002 nr 166 poz. 1360.

2. Obwieszczenie Marszatka Sejmu Rzeczypospolitej Polskiej z dn. 9.06.2017 r. w sprawie ogtoszenia
jednolitego tekstu ustawy o systemie oceny zgodno$ci — Dz.U. 2017 poz. 1226 z 26.06.2017 r.

3. Ustawa z dnia 13.04.2016 r. o systemach oceny zgodno$ci i nadzoru rynku — Dz.U. 2016 poz. 542.

podstawowa | 4 Rozporzadzenie Ministra Gospodarki z dn. 21.10.2008 r. w sprawie zasadniczych wymagan dla maszyn
—Dz.U. 2008 nr 199 poz. 1228.
5. Rozporzadzenie Ministra Rozwoju z dn. 2.06.2016 r. w sprawie wymagan dla sprzetu elektrycznego -
Dz.U. 2016 poz. 806.
_ 1. Bezpieczenstwo maszyn. Ogoine zasady projektowania. Ocena ryzyka i zmniejszanie ryzyka. PN-EN
Literatura .
uzupeiniajaca | 190 12100:2012.
2. Materialy informacyjne PIP.
Jedpogtka Data opracowania programu
realizujaca
Program

opracowal(a)

mgr inz. Tomasz Werdoni 2020-02-04




Zalgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Poziom i forma studiéw

Robotyzacja Proces6w Przemystowych studia podyplomowe

Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspdiny Profil ksztalcenia
dyplomowania
Nazwa Robotyzacja i informatyzacja procesow Kod przedmiotu RPP01002
przedmiotu produ kcyinych Rodzaj przedmiotu obowiqzkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 1
liczba godzin 4 0 0 14 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zapoznanie z pojeciami z zakresu robotyzacji i informatyzacji proceséw produkcyjnych i ustugowych.
Nauczenie zasad projektowania systeméw zrobotyzowanych. Wyksztatcenie umiejetnosci projektowania
wybranych systemow robotyzacji proceséw produkcyjnych/ustugowych i technologicznych na podstawie
analizy istniejacych rozwigzan.

Tresci
programowe

Wyktad: Wprowadzenie pojec: robotyzacja, informatyzacja i digitalizacja proceséw produkcyjnych i
technologicznych. Przebieg robotyzacji proceséw przemystowych. KorzySci ze stosowania robotyzacji.
Projektowanie systeméw robotyzacji proceséw. Zasady przygotowywania dokumentacji projektowej
systemu zrobotyzowanego. Parametry komponentow systemow zrobotyzowanych oraz dostepne
konfiguracje robotow. Roboty przemystowe i ustugowe. Funkcje robota ustugowego. Praktyczne przyktady
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych proceséw produkcyjnych - charakterystyka podstawowych
komponentdéw. Przemyst 4.0. Projekt: Wykonanie scenariusza robotyzacji procesu produkcyjnego lub
technologicznego na podstawie analizy istniejacych rozwigzan. Okreslenie wymagan dotyczacych gtéwnych
funkcji i wydajnosci systemu zrobotyzowanego. Opis otoczenia uzytkowania systemu zrobotyzowanego.
Okreslenie elementéw kluczowych oraz potencjatu rynkowego systemu zrobotyzowanego. Oszacowanie
kosztow projektu, naktadow na rozwdj oraz innowacyjnych aspektow wprowadzenia na rynek rozwigzania
zaprojektowanego w Srodowisku programu CAD. Ocena ryzyka nowoprojektowanej komérki robocze;.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe:

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepoéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sig

EU1 zZna pojecia zwigzane z robotyzacjg procesow przemystowych RPPWOT RPPW02 RPP_W03

EU2 podaje etapy i opisuje przebieg projektowania systemu robotyzacji proceséw | RPP_W04  RPP_UO
produkcyjnych/technologicznych/ustugowych

EU3 podaje przyktady systemow robotyzacji procesow | RPP_WO3  RPP_W05
produkcyjnych/technologicznych/ustugowych

EUd zna problemy spoteczno-ekonomiczne zwigzane z robotyzacjg procesow | RPP_WO06
przemystowych

EUS potrafi zaprojektowa¢ wybrany system robotyzacji i potrafi przygotowa¢ | RPP-U0T  RPP_U02
dokumentacje tego systemu

EUs jest gotow do dbania o dobre praktyki i tradycje zawodowe w zakresie | RPP-K02
robotyzacji procesow przemystowych

EU7 przy projektowaniu uktadéw robotyzacji proceséw przemystowych jest gotéw do | RPP_K03

stosowania zasad przedsiebiorczosci

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kidrej zachodzi

uczenia sig weryfikacja

EUT Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych W P
postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EUo Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych W p
postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EU3 Wyktad: jedno kolokwium; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych W p
postepdw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EU4 Wyktad: jedno kolokwium; W




EUS

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskus;ji i
aktywnosci na zajeciach;

EUG

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusiji i

aktywnosci na zajeciach; i

EU7

Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusiji i p
aktywnosci na zajeciach;

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin

Wyliczenie

Udziat w wyktadach 4

Udziat w zajeciach projektowych 14

Przygotowanie do zaliczenia wyktadu

Przygotowanie do zadan projektowych

Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji)

Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych

Udziat w konsultacjach

Do |

RAZEM

Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 23 0,9

Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 40 1,6

Literatura
podstawowa

1. Marciniak M.: Elementy automatyzaciji we wspotczesnych procesach wytwarzania. Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2007.

2. Mikulczynski T.: Automatyzacja procesow produkcyjnych. Metody modelowania procesow dyskretnych i
programowania sterownikéw PLC. WNT, Warszawa 2006.

3. Gawrysiak M.: Robot jako system komputerowy. Opracowanie dostepne na www.pbc.biaman.pl

4. Gawrysiak M.: Wyktady Robotyzacja 2004. Dostepne w postaci plikéw PDF.

5. Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, Warszawa 2011

Literatura
uzupetniajaca

1. Tadeusiewicz R.: Modelowanie komputerowe i obliczenia wspotczesnych uktadéw automatyzacji. UWN-
D, Krakéw 2004.

2. Pochopien B.: Automatyzacja proceséw przemystowych. WSiP, Warszawa 1993.

3. Czasopisma branzowe, m.in. Pomiary, Automatyka i Robotyka (PAR).

4. Materialy z Internetu ze wskazaniem na biblioteki cyfrowe dotyczace najnowszych rozwigzan z dziedziny
robotyki, automatyki i mechatroniki, robotyzacji, np. www.intechopen.com, Google Scholar, Google Patents,
bazy online czasopism naukowych z biblioteki Politechniki Biatostockiej.

Jednostka
realizujaca

Katedra Automatyki i Elektroniki Data opracowania programu

Program
opracowal(a)

dr inz. Roman Trochimczuk 2020-02-04




Zalgcznik nr 1 do Zarzgdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Poziom i forma studiow

Robotyzacja Proces6w Przemystowych studia podyplomowe

Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia
dyplomowania
Nazwa . ) oL Kod przedmiotu RPP01003
przedmiotu Programowanie i integracja sterownikéw PLC Rodza] przedmioly obowiazkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 1
liczba godzin 8 0 24 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zapoznanie z systemami automatyki przemystowej, zasadami pracy i programowania sterownikéw
przemystowych typu PLC, zasadami komunikacji PLC z systemami SCADA. Zdobycie umiejetnosci obstugi,
programowania i integracji wybranych systeméw automatyki przemystowej.

Tresci

Wyktad: Nowoczesne systemy wytwarzania i zarzadzania produkcjg (Przemyst 4.0). Charakterystyka
konstrukcyjna i funkcjonalna PLC. Urzadzenia wejsciowe i wyjSciowe dla PLC, przetwomiki pomiarowe,
elementy wykonawcze. Jezyki programowania sterownikéw PLC - norma PN-EN-61131-3. Tworzenie
algorytmu sterowania procesem sekwencyjnym. Sterowanie procesami ciggtymi —regulatory PID;
konfiguracja i autostrojenie. Komunikacja PLC z peryferiami; sieci przemystowe. Laboratorium: Zapoznanie
sie z oprogramowaniem inzynierskim do projektowania systeméw automatyki przemystowej. Konfiguracja

pesamone sterownikéw PLC i paneli operatorskich, tworzenie potaczenia sieciowego, diagnostyka poprzez serwer
Web. Opracowywanie algorytméw sterowania sekwencyjnego fragmentem procesu technologicznego lub
maszyna. Tworzenie programéw w jezykach graficznych i tekstowych na wybrany sterownik PLC.
Uruchomienie i testy zaprojektowanego systemu sterowania (sterowniki rodziny SIMATIC) oraz wizualizacja
procesu (panele HMI).

dyd“’;ff;gine Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu
uczenia sie

Odniesienie do kierunkowych

Zaktadane efekty uczenia sie efektow uczenia sie

rozumie przeznaczenie poszczegolnych elementéw systemu automatyki, w tym | RPP_W01 RPP_W02 RPP_W04

B zna architekture i funkcjonowanie sterownika PLC

EU2 zna strukture i sposob zapisu: algorytmu sterowania procesem oraz jezykow | RPP-W04 RPP_W05
programowania sterownikéw PLC

EU3 stosuje odpowiednie narzedzia inzynierskie do tworzenia aplikacji, konfiguracji i | RPP-U02
programowania systeméw automatyki

EU4 korzysta z dokumentaciji technicznej w celu rozwigzania postawionego zadania E,';,'}Eg: RPPU0S  RPP_LOT
tworzy algorytm sterowania procesem, na podstawie danego schematu | RPP_U03 RPP_U0E RPP_UOf

EU5 funkcjonalnego i opisu stownego procesu, pozwalajacy uzyska¢ zadane kryteria
uzytkowe

EUS potrafi  zaprojektowaé, zrealizowa¢ (zaprogramowac) oraz uruchomi¢ | RPP_U03 RPP_UO4  RPP_K01

wizualizacje i sterowanie procesem

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie Forma zajgc, na kiorej zachodzi

uczenia sie weryfikacja

EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W

EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W

EU3 Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

Eud Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i L

aktywnosci na zajeciach;




Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 8
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 24
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 15
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 43
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 5
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilo§ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 37 1 ,5
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami o charakterze praktycznym 77 3,1
1. Broel-Plater B.: Ukfady wykorzystujgce sterowniki PLC: projektowanie algorytméw sterowania,
Warszawa, Wydaw. Naukowe PWN, 2015.
2. Gilewski T.: Szkota programisty PLC. Sterowniki Przemystowe. Helion, 2017.
Literatra | 3. Kacprzak S.. Programowanie sterownikow PLC zgodne z normg |IEC61131-3 w praktyce, Legionowo,
podstawowa | \\lydawnictwo BTC, 2011.
4, Kwasniewski J.: Sterowniki PLC w praktyce inzynierskigj, BTC, 2014.
5. Mikulczyhski T., Samsonowicz Z., Wiectawek R.: Automatyzacja proceséw produkcyjnych : metody
modelowania proceséw dyskretnych i programowania sterownikéw PLC, Wydaw. WNT, 2015
1. Norma PN EN 61131-3:2004 Sterowniki Programowalne.
Literatura | 2. Dokumentacja techniczna firmy Siemens: www.automatyka.siemens.pl
uzupeiniajaca | 3, Hugh J.: Automating manufacturing systems with PLCs, E-book, Ver. 5.0, 2007.
4. Trzasko W.: Instrukcje do laboratorium, strona KAIE WE PB.
et | Katedra Automatyki i Elektroniki Data opracowania programs
vl | drinz. Wojciech Trzasko 2020-02-04
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Poziom i forma studiéw

Robotyzacja Proces6w Przemystowych studia podyplomowe

Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia
dyplomowania
Nazwa . . Kod przedmiotu RPP01004
rzedrmiotu Systemy pomiarowo-sterujace w robotyce Rodzaj przedmioty obowiazkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 1
liczba godzin 4 0 0 32 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty
wprowadzajace -

Cele przedmiotu

Zapoznanie z pojeciami z zakresu budowy i funkcjonowania systeméw pomiarowo-sterujgcych.
Wyksztatcenie umiejetno$ci projektowania wybranych systeméw pomiarowo-sterujgcych przy uzyciu
programu LabVIEW firmy National Instruments.

Tresci
programowe

Wyktad: Budowa systemoéw pomiarowo-sterujgcych wykorzystywanych w robotyce. Przeksztatcanie
pomiarowych wielkosci fizycznych na wielkoSci elektryczne. Zasady programowania systeméw
pomiarowych, techniki programowej obstugi sprzetu pomiarowego. Zintegrowane Srodowiska
programistyczne do zastosowar pomiarowo-sterujgcych. Srodowisko programistyczne LabVIEW firmy
National Instruments. Programowanie eksperymentow w Srodowisku LabVIEW. Metody projektowania
systemow pomiarowych przy uzyciu programu LabVIEW. Budowa programéw przy uzyciu LabVIEW
(programowanie procesora Real-Time, FPGA). Przygotowywanie oprogramowania systeméw pomiarowych.
Analiza przyktadowych systeméw pomiarowych w Srodowisku LabView. Projekt: Zasady oraz metody
programowania w $rodowisku LabView. Analiza sygnatow w czasie rzeczywistym. Programowanie systemu
pomiarowo-sterujagcego w procesorze czasu rzeczywistego. Reprezentacja danych w formie
graficznejlliczbowej za po$rednictwem graficznego interfejsu uzytkownika. Pomiar, akwizycja oraz
reprezentacja rzeczywistych sygnatow cyfrowych oraz analogowych pochodzacych z czujnikow
pomiarowych. Dobér metodyki pomiaru oraz wyznaczenie algorytmu pracy systemu pomiarowego.
Wykonanie dedykowanych aplikacji do akwizycji, obrobki oraz reprezentacji sygnatéw pomiarowych.

Metody
dydaktyczne

Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektdw, biezacych postepdw w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekly uczenia si Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sie
EU1 zna budowe uktadéw pomiarowo-sterujacych wykorzystywanych w robotyce RPPW02 RPPW04 RPP.N0S
EU2 Eog{a}fi projektowa¢ wybrane systemy pomiarowo-sterujgce w $rodowisku | RPP-U02  RPP_UO3  RPP_UO5
abView

EU3 potrafi projektowa¢ i implementowa¢ uktady pomiarowe oraz filtrujgce w | RPP-U02 RPP_UO4  RPP_UOS
uktadzie sterowania

EUd potrafi komunikowa¢ si¢ i wspdtdziatat w zespole realizujgcym systemy | RPP_U0B
pomiarowe w uktadach sterowania

EUS jest gotéw do zasiegania opinii specjalistow w zadaniach opracowania uktadu | RPP_K01
pomiarowego automatyki

Sﬁgﬁ;‘g‘g“ Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma Za]s\fér;zkk;(c;)j? zachodzi

EUT Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow W P
w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;

EU2 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusiji i p
aktywnosci na zajeciach;

EU3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepéw w pracy, dyskusiji i p
aktywnosci na zajeciach;

EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusiji i p
aktywnosci na zajeciach;

EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusiji i P

aktywnosci na zajeciach;

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin




Udziat w wyktadach 4
Udziat w zajeciach projektowych 32
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 19
Wyliczerie Przygotowanie do zadan projektowych 38
Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 13
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 14
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125

Wskazniki ilo§ciowe Godziny ECTS

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 43 1 ,7

Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 102 41

1. Nawrocki W.: Komputerowe systemy pomiarowe. Politechnika Poznariska, 2007.

psgset;avtvlg;a 2. Materiaty szkoleniowe National Instuments. 2013, ,
3. Jakubiec J.: Btedy i niepewno$ci danych w systemie pomiarowo-sterujacym. Politechnika Slgska, 2010.
Literatura 1. Chrusciel M.: LabView w praktyce, Wydawnictwo BTC, 2008.
uzupelniajaca | 2 Halvorsen H. P.: LabView Programming - Tutorial, Telemark University College, 2010.
::;:L%T;kcz Katedra Automatyki i Elektroniki Data opracowania programu
o 2020-02-04

opracowal(a)

dr inz. Michat Ostaszewski
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow Robotyzacja Proceséw Przemystowych Poziom i forma studiow studia podyplomowe
Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia
dyplomowania
Nezwa . i Kod przedmiotu RPP01005
przedmiotu Programowame robotow Rodzaj przedmiotu obowiqzkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 1
liczba godzin 4 0 32 0 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zapoznanie z podstawowymi typami zadan realizowanych przez roboty. Zaznajomienie z metodami i
jezykami programowania robotéw. Poznanie $rodowisk do programowania robotow w trybie on-line i off-line.
Planowanie i programowanie ruchu manipulatoréw oraz robotéw mobilnych.

Tresci

Wyktad: Planowanie zadan. Programowanie off-line i on-line. Wymagania stawiane jezykom programowania
robotdéw. Jezyki programowania robotéw, m.in. Python, URScript, AS, MELFA-BASIC IV. Opis wybranych
Srodowisk do programowania robotéw off-line, m.in. RobWork i ROS. Podstawy programowania

programowe | manipulatoréw. Laboratorium: Praktyczne programowanie robotéw o réznych strukturach kinematycznych
do zadan typu: pick and place, paletyzacja. Programowanie $ciezek Point to Point oraz Continuous Path.
Praktyczna implementacja programoéw z interpolacjg kotowa i liniowa.

dyg”;ki‘;‘;;ne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia si¢

EU1 zna i opisuje sposoby planowania trajektorii ruchu RPP_WO1 RPP_W02 - RPP_WOS

EU2 zna metody programowania robotéw RPPW0Z  RPP_Wo4

EU3 charakteryzuje kluczowe parametry wybranych $rodowisk do programowania | RPP_U03  RPP_UOS
off-line, potrafi je wykorzysta¢ w praktyce

EU4 potrafi, zachowujac przepisy BHP, zaprogramowac ruch robota. RPP_U04
potrafi, korzystajac z publikacji naukowych i branzowych, poszerza¢ wiedze w | RPP_K01

EUS zakresie nowopowstajacych rozwigzan systeméw robotycznych, rozwijaé
umiejetnosci projektowania takich uktadow oraz samodzielnie rozwiazywac
problemy

Sﬁ';ﬁi:fsegu Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie Forma zajsc:érr;;klgarsj zachodzl

EUt Wyktad:  egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, L
sprawozdan, dyskusiji i aktywnosci na zajeciach;

EU2 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejsciowych, L
sprawozdan, dyskusji i aktywnosci na zajeciach;

EU3 Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUd Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 4
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 32
Wyliczerie Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 21

Przygotowanie do laboratorium 57
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6

Udziat w konsultacjach 5




RAZEM 125
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwiazany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 43 1,7
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 100 4

1. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotéw przemystowych. PWN, Warszawa, 2017.

Lterawra | 2. Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S., Srodowiska programowanie robotéw. PWN, Warszawa, 2017.
podstawowa | 3 Hyghes C., Hughes T., Programowanie robotow: sterowanie praca robotéw autonomicznych. Helion,
Gliwice, 2017.

1. Honczarenko J., Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2011.

Literatura 2. Murphy R.R., Disaster robotics. The MIT Press, London, 2014.
uzupehniaiaca | 3 Stone P., Intelligent autonomous robotics: a robot soccer case study. Morgan a.Claypool Publishers,
Warszawa, 2007.

esieste | Katedra Automatyki i Elektroniki Data opraconania programe
Program .. . .
opracowal(a) drinz. Stawomir Romaniuk 2020-02-04
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Robotyzacja Proces6w Przemystowych Poziomi forma studiow | studia podyplomowe

Specjalnos¢ /
Sciezka przedmiot wspdiny Profil ksztalcenia
dyplomowania
Nazwa . . . Kod przedmiotu RPP01006
przedmiotu Zdalne zarzadzanie systemami zrobotyzowanymi Rodzal przedmiots obowiazkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 2
liczba godzin 4 0 0 32 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty
wprowadzajace )

Cele przedmiotu

Zapoznanie z systemami zdalnego zarzadzania stosowanymi w systemach zrobotyzowanych na
przyktadzie oprogramowania SCADA - InTouch Wonderware. Nabycie umiejetnosci z zakresu komunikacii,
konfiguracji oprogramowania oraz programowania systeméw zdalnego zarzadzania w InTouch.

Tresci

Wyktad: Struktura systemow zdalnego zarzadzania, zasady projektowania interfejsu operatora, sposoby
monitoringu i kontroli proceséw, pojecie SCADA i HMI. InTouch: edytor graficzny, tworzenie okien,
zmiennych, potaczen animacyjnych oraz skryptow. Tworzenie: alarmoéw, raportéw, trendéw, zmiennych
posrednich, komunikacja z innymi aplikacjami Windows i ze sterownikiem. Projektowanie i konfiguracja
symboli ArchestrA, importowanie symboli ArchestrA oraz okien do aplikacji InTouch. Konfiguracja alarméw,
konfiguracja trendéw biezacych, konfiguracja logowania historycznego. Zbieranie i archiwizowanie danych,

progamone raportowanie, receptury, rozproszone alarmy i rozproszone zbieranie danych. Komunikacja pomiedzy
aplikacjami InTouch. Projekt: Projekt w Srodowisku InTouch: edytor graficzny, tworzenie okien, zmiennych,
potaczen animacyjnych oraz skryptow. Tworzenie: alarméw, raportdw, trendoéw, zmiennych po$rednich,
komunikacja z innymi aplikacjami Windows i ze sterownikiem PLC. Komunikacja pomiedzy aplikacjami
InTouch.

aviakne | Wykiad informacyjno-problemowy; Cwiczenia projektowe;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Projekt: ocena wykonanych projektéw, biezacych postepdéw w pracy, dyskusji i aktywnosci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sig
EUt zna zasady i proces przygotowania aplikacji do wizualizacji i zarzadzania w | RPP-WO01 RPP_W02 RPP_W03
systemach zrobotyzowanych
ST RPP_W02
EU2 zna wybrany system zdalnego zarzadzania i wizualizacji
£U3 potrafi zaprojektowaé¢, wykona¢ i przetestowac system zdalnego zarzadzania i | RPP-U02  RPP_U03  RPP_UO4
wizualizacji w programie InTouch
- ; : . RPP
EU4 potrafi pracowaé w zespole przygotowujacym system zdalnego zarzadzania -U0e
EUS jest gotéw do dbania o dobre praktyki i tradycje zawodowe w zakresie | RPP_K02

systeméw zdalnego zarzadzania w systemach zrobotyzowanych

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma zajec, na kidrej zachodz

uczenia sig weryfikacja
EUT Wyktad: egzamin; Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow W P
w pracy, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach;
EU2 Wyktad: egzamin; W
EU3 Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepdw w pracy, dyskusiji i p
aktywnosci na zajeciach;
EUd Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i p
aktywnosci na zajeciach;
EUS Projekt: ocena wykonanych projektow, biezacych postepow w pracy, dyskusji i P
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 4
Wyliczerie Udziat w zajeciach projektowych 32
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 19
Przygotowanie do zadan projektowych 38




Wykonanie zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacji) 13
Przygotowanie do zaliczenia zadan projektowych 14
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilo§ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 43 1 ,7
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 102 41

1. Podreczniki szkoleniowe. In Touch cz. 1. Tworzenie i serwisowanie aplikacji. Astor Krakéw 2010.

Literatura | 2. Podreczniki szkoleniowe. In Touch cz. 2. Zagadnienia zaawansowane. Astor Krakow 2011.
podstawowa | 3 Dzierzek K.: Programowanie sterownikow PLC GE-Fanuc. Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej,
Bialystok 2007.

1. Tworzenie i zarzagdzanie symbolami ArchestrA - podrecznik uzytkownika. Astor, Krakéw 2009.
2. In Touch 9.5. Podrecznik uzytkownika. Ttumaczenie z angielskiego. Astor Krakow 2006.

ierara | 3 n Touch — Opis funkgji, pdl i zmiennych systemowych. Ttum. z angielskiego. Astor Krakéw 2006.

uzupetniajaca
4. InTouch HMI Application Management and Extension Guide. Wonderware 2013.
5. InTouch HMI Visualization Guide. Wonderware 2013.
o | Katedra Automatyki i Elektroniki Data opracowania program
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Zatgcznik nr 1 do Zarzqdzenia nr 915 z 2019 r. Rektora PB

Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Robotyzacja Proces6w Przemystowych Poziom i forma studiow studia podyplomowe

szgaelznlf: ! przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia
dyplomowania
o Kod przedmiotu RPP01007
pryeadmt“ Komunikacja w systemach zrobotyzowanych Ro dza?prze Sty obowiazkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 2
liczba godzin 4 0 32 0 0 0 0 Punkty ECTS 5
Przedmioty -
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z zasadami dziatania, projektowania, programowania i obstugi sieci przemystowych do wymiany
danych procesowych typu PROFIBUS DP na potrzeby systeméw zrobotyzowanych. Nauczenie podstaw
konfigurowania sieci sterownikow PLC w oparciu o system SIMATIC. Programowanie funkcji do wymiany
danych w czasie rzeczywistym. Wykonywanie i testowanie konfiguracji sieciowych z urzadzeniami
peryferyjnymi. Wyksztatcenie zasad diagnostyki sieci przemystowych.

Tresci

Wyktad: Architektura i dziatanie sieci PROFIBUS DP. Oméwienie budowy warstwy fizycznej i aplikacyjnej.
Funkcje do komunikacji deterministycznej w sieci PROFIBUS DP. Oméwienie programowania cyklicznej i
acyklicznej wymiany danych procesowych w systemie sieciowym z sterownikami PLC. Obstuga czasu
rzeczywistego w sieci PROFIBUS DP. Laboratorium: Programowanie blokéw OB, funkcji FC/FB oraz
obstuga blokéw danych DB wymaganych do realizacji zadah komunikacji w sieci PROFIBUS DP.

programowe | Zapoznanie z zasadami obstugi urzadzen peryferyjnych PLC, strukturg sieci przemystowej oraz wytycznymi
BHP. Parametryzacja sieci i urzadzen SIMATIC. Konfiguracja potaczer PC. Ustawianie cyklu wymiany
danych i cyklu od$wiezania informacji oraz parametryzacja urzadzen sieciowych. Konfiguracja trybu
komunikacji w czasie rzeczywistym. Programowanie cyklicznej wymiany danych procesowych.
Wykonywanie diagnostyki warstwy fizycznej i aplikacyjnej.

dyxft‘;gne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: egzamin
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywno$ci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sie Odniesienie do kierunkowych

uczenia sie efektow uczenia sie
EU | znazasady dziatania protokotow sieci PROFIBUS DP RPPWNOT RPP.Wo2 - RPP_W04
EU2 zna funkcje komunikacji i sterowania w sieci PROFIBUS DP RPP_W02 - RPP_WO4
EU3 zna metody diagnostyki sieci DP RPP_Wo2 - RPP_W04
EU4 potrafi konfigurowaé, uruchamiac i testowac proste sieci PROFIBUS DP RPPU02 P03 RPP_ U4
EU5 potrafi programowa¢ funkcje do wymiany danych w sieci PROFIBUS DP RPP_U02
EU6 potrafi korzysta¢ z metod diagnostyki sieci PROFIBUS DP RPP_UO4  RPP_L0S
EU7 jest gotéw do dbania o dobre praktyki i tradycje zawodowe stosowane w | RPP_K02

budowie sieci przemystowych

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma z2jg¢, na kiorej zachodzi

uczenia sig weryfikacja

EUT Wyktad:  egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, W L
sprawozdan, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;

EU2 Wyktad: egzamin; Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejSciowych, L
sprawozdan, dyskusiji i aktywno$ci na zajeciach;

EU3 Wyktad: egzamin; W

EUd Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejéciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUs Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L

aktywnosci na zajeciach;




EU7 Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 4
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 32
Przygotowanie do egzaminu z wyktadu; obecno$¢ na egzaminie 21
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 57
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 125
Wskazniki ilo§ciowe Godziny ECTS
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 43 1 ,7
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 100 4
1. Mystkowski A.: Sieci przemystowe PROFIBUS DP i PROFINET 1O, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Biatostockiej, 2012.
2. Solnik W., Zajda Z.: Sie¢ Profibus DP w praktyce przemystowej: przyktady zastosowan, Wydawnictwo
Literatura BTC, 2013.
podstawowa | 3 Michta E.: Modele komunikacyjne sieciowego systemu pomiarowo-sterujgcego, Wydawnictwo
Politechniki Zielonogorskiej, Zielona Géra, 2000.
4. Mahalik N. P.: Fieldbus technology: industrial networks standards for real-time distributed control,
Springer, 2003.
1. Comer D. E., Sieci komputerowe i intersieci: aplikacje internetowe, Ed. 4, Wydawnictwo WNT, Warszawa
2000.
Literatura 2. Industrial Communication Katalog IK PI, SIEMENS, 2002/2003.
uzupetnigjaca | 3, EN 50170-2 PROFIBUS, EN 50254-3 PROFIBUS-DP, ICS 61158 i 61784 PROFINET.
4. PN EN 61131-3:2004 Sterowniki Programowalne: Jezyki Programowania.
5. www.profibus.com, www.profibus.org.pl (PNO)
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Robotyzacja Proces6w Przemystowych Poziom i forma studiow | studia podyplomowe

Specjalnos¢ / .
Sciezka przedmiot wspéiny Profil ksztatcenia
dyplomowania
Nazwa . i Kod przedmiotu RPP01008
przedmiotu SYStemy sterowania robotow Rodzaj przedmiotu obowiqzkowy
Formy zajet i W C L P Ps T S Semestr 2
liczba godzin 4 0 28 0 0 0 0 Punkty ECTS 4
Przedmioty _
wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z metodami sterowania, modelowania i symulacji robotow z wykorzystaniem systemu
operacyjnego ROS.

Wyktad: Podstawowe pojecia dotyczace systemu ROS. Komunikacja w systemie ROS. Tworzenie paczek i

Tresci weztow w systemie ROS. Tworzenie i modyfikacja formatow wiadomosci, serwisow i akcji. Wykorzystanie
programowe | narzedzi systemu ROS. Zapoznanie z narzedziami rosbag, rviz, rqt. Laboratorium: Modelowanie i symulacja
robotéw w Srodowisku Gazebo. Implementacja paczek ROS do sterowania robotami o0 zadanej konfiguracii.

dyg”;ki‘;igne Wyktad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosSci na zajeciach

Symbollefelktu Zakladane efekty uczenia sie Odniesienlie do kierlunklowych
uczenia sie efektéw uczenia sie
EU1 zna podstawowe pojecia dotyczace systemu ROS RPPWOT  RPP_W04
EU2 wie jak zrealizowa¢ komunikacje przy pomocy wiadomosci, serwisow i akgji | RPP-UOT  RPP_UO2
pomiedzy weztami systemu ROS
EU3 zna i umie wykorzystac narzedzia systemu ROS RPP_UOT RPP_UD2 - RPP_U03
EUd umie modelowa¢ w $rodowisku symulacyjnym roboty oraz implementowa¢ ich | RPP-U02  RPP_U05
sterowanie wykorzystujac system ROS
EUS potrafi korzysta¢ ze zrédet internetowych w celu samodzielnego poszerzenia | RPP-U07
swojej wiedzy i umiejetnosci pracy w systemie ROS
Sﬁgior:i:f:igu Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie Forma Zajsvcér;gklggjfj zachodz
EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W
EUo Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywno$ci na zajeciach;
EU3 Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
Eud Laboratorium: ocena sprawdzianéw wejciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
EUS Laboratorium: ocena sprawdziandw wejsciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;
Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin
Udziat w wyktadach 4
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 28
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 14
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 43
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 6
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 100
Wskazniki ilo$ciowe Godziny ECTS
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 37 1,5
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 82 3,3
Lieratwra | 1. Lentin J., Mastering ROS for robotics programming. Packt Publishing Ltd, UK, 2015.
podstawowa | 2 (O'Kane J. M., A gentle introduction to ROS. University of South Karolina, Columbia 2013.




3. Martinez A., Fernandez E., Learning ROS for robotics programming. Packt Publishing Ltd, UK, 2013.

Literatura

1. Dokumentacja systemu ROS.

uzupeiniajaca | 2 Dokumentacja $rodowiska Gazebo.
Jednostka . . ]
realizujaca Katedra Automatyk| | Elektr0n|k| Data opracowania programu
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Politechnika Biatostocka

Kierunek studiow

Robotyzacja Proces6w Przemystowych Poziom i forma studiow | studia podyplomowe

Specjalnosé /
sciezka przedmiot wspdiny Profil ksztatcenia
dyplomowania
Nazwa o i Kod przedmiotu RPP01009
przedmiotu Aplikacje systeméw wbudowanych Rodza] przedmiotu obowiazkowy
Formy zajgé | w C L P Ps T S Semestr 2
liczba godzin 4 0 14 0 0 0 0 Punkty ECTS 2
Przedmioty

wprowadzajace

Cele przedmiotu

Zapoznanie z komponentami systemu wbudowanego oraz ich funkcjami w systemie. Zapoznanie ze
standardami konstrukcyjnymi  przemystowych systeméw wbudowanych. Nauczenie programowania
systeméw wbudowanych, na bazie wybranego mikrokontrolera, w jezyku wysokiego poziomu. Nauczenie
procesu tworzenia i testowania aplikacji wbudowanych.

Tresci

Wyktad: Podstawowe pojecia stosowane w systemach wbudowanych. Zasady projektowania systeméw
wbudowanych. Architektura wybranych mikrokontrolerow stosowanych w systemach wbudowanych.
Srodowiska programowe do tworzenia i testowania aplikacji na wybrany mikrokontroler. Laboratorium:

programowe | Podstawy tworzenia aplikacji w wybranym $rodowisku programowym. Opracowanie aplikacji
wykorzystujacej komponenty elektroniczne wspotpracujace z wybranym mikrokontrolerem. Opracowanie
aplikacji z wykorzystaniem wybranych protokotéw komunikacyjnych.

aviaktyne | Wykiad informacyjno-problemowy; Cwiczenia laboratoryjne;

Forma zaliczenia

Wyktad: jedno kolokwium
Laboratorium: ocena sprawdziandw wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i aktywnosSci na zajeciach

Symbol efektu

Zakladane efekty uczenia sig Odniesienie do kierunkowych

uczenia sig efektow uczenia sie

EUf definiuje system wbudowany, okre$la zasady projektowania systeméw | RPP_W02 RPP_W03
wbudowanych

EU2 okresla standardy konstrukcyjne komponentéw systemu RPPW03  RPPW0S

EU3 potrafi wykorzysta¢ architekture wybranego mikrokontrolera, na bazie ktérego | RPP-U02  RPP_U03
mozna utworzy¢ system wbudowany

EUs formutuje algorytmy realizacji zadan wykorzystywanych w systemie wbudowanym | RPP_U02 RPP_U03
w wybranych technikach programistycznych

EUS potrafi utworzy¢ i przetestowa¢ aplikacje dla systemu wbudowanego na bazie | RPPU02  RPP_U03
wybranego mikrokontrolera

EUS potrafi korzysta¢ ze zrédet internetowych w celu samodzielnego poszerzenia | RPP_U07
swoich umiejetno$ci tworzenia aplikacji systeméw wbudowanych

EU7 przy tworzeniu aplikacji systeméw wbudowanych jest gotéw do stosowania zasad | RPP-K03

przedsiebiorczosci

Symbol efektu

Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie Forma zajec, na kiorej

uczenia sie zachodzi weryfikacja

EU1 Wyktad: jedno kolokwium; W

EU2 Wyktad: jedno kolokwium; W

EU3 Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUd Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EUS Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L
aktywnosci na zajeciach;

EU7 Laboratorium: ocena sprawdzianow wejSciowych, sprawozdan, dyskusji i L

aktywnosci na zajeciach;

Bilans naktadu pracy studenta (w godzinach) Liczba godzin




Udziat w wyktadach 4
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 14
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 6
Wyliczenie | Przygotowanie do laboratorium 18
Przygotowanie do zaliczenia laboratorium 3
Udziat w konsultacjach 5
RAZEM 50
Wskazniki iloSciowe Godziny ECTS
Nakfad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego udziatu nauczyciela 23 0,9
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 39 1,6
1. Ganssle J., Embedded hardware. Elsevier/Newnes 2008.
2. Lee E. A., Seshia S. A., Introduction to embedded systems: a cyber physical system approach.
Literatura Cambridge, London MIT Press 2017.
podstawowa | 3| ewis D. W., Miedzy asemblerem a jezykiem C. Podstawy oprogramowania wbudowanego. Oficyna
Wyd. READ ME, t.6dz 2004.
4. Peckol J. K., Embedded systems: a contemporary design tool. John Wiley and Sons 2008.
1. Rzecki K. (red.), Zagadnienia programowania aplikacji mobilnych i systeméw wbudowanych. Wyd.
Politechniki Krakowskiej, Krakéw 2016.
Literatra | 2. Skalski L., Linux embedded podstawy i aplikacje dla systeméw embedded, Wydawnictwo BTC,
uzupetniajaca | \Warszawa, 2012.
3. Vahid F., Givargis T., Embedded system design: a unified hardware/software introduction, New York:
Wiley J., 2002.
eiae | Katedra Automatyki i Elektroniki Data opracowania program
o owila | drinz. Rafat Kociszewsk 2020-02-04




Opis zasobow bibliotecznych oraz elektronicznych zasobow wiedzy obejmujacych literature zalecang na
studiach podyplomowych robotyzacja proceséw przemysfowych, do ktorych uczelnia zapewni dostep

1. Broel-Plater B.: Uktady wykorzystujace sterowniki PLC: projektowanie algorytméw sterowania, Warszawa,
Wydaw. Naukowe PWN, 2015.

2. Chrusciel M.: LabView w praktyce, Wydawnictwo BTC, 2008.

3. Comer D. E., Sieci komputerowe i intersieci: aplikacje internetowe, Ed. 4, Wydawnictwo WNT, Warszawa
2000.

4. Dzierzek K.: Programowanie sterownikéw PLC GE-Fanuc. Wydawnictwo Politechniki Biatostockiej, Biatystok

2007.

EN 50170-2 PROFIBUS, EN 50254-3 PROFIBUS-DP, ICS 61158 i 61784 PROFINET.

Ganssle J., Embedded hardware. Elsevier/Newnes 2008.

Gawrysiak M.: Robot jako system komputerowy. Opracowanie dostepne na www.pbc.biaman.pl

Gawrysiak M.: Wyktady Robotyzacja 2004. Dostepne w postaci plikow PDF.

Gilewski T.: Szkota programisty PLC. Sterowniki Przemystowe. Helion, 2017.\

10. Halvorsen H. P.: LabView Programming - Tutorial, Telemark University College, 2010.

11. Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie, WNT, Warszawa 2011

12. Hughes C., Hughes T., Programowanie robotow: sterowanie pracg robotéw autonomicznych. Helion, Gliwice,
2017.

13. Jakubiec J.: Bledy i niepewnoéci danych w systemie pomiarowo-sterujacym. Politechnika Slaska, 2010.

14. Kacprzak S.: Programowanie sterownikébw PLC zgodne z normg IEC61131-3 w praktyce, Legionowo,
Wydawnictwo BTC, 2011.

15. Kwasniewski J.: Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, BTC, 2014.

16. Kaczmarek W., Panasiuk J., Borys S., Srodowiska programowanie robotéw. PWN, Warszawa, 2017.

17. Kaczmarek W., Panasiuk J., Programowanie robotow przemystowych. PWN, Warszawa, 2017.

18. Lee E. A,, Seshia S. A,, Introduction to embedded systems: a cyber physical system approach. Cambridge,
London MIT Press 2017.

19. Lentin J., Mastering ROS for robotics programming. Packt Publishing Ltd, UK, 2015.

20. Lewis D. W., Miedzy asemblerem a jezykiem C. Podstawy oprogramowania wbudowanego. Oficyna Wyd.
READ ME, t6dz 2004.

21. Mahalik N. P.: Fieldbus technology: industrial networks standards for real-time distributed control, Springer,
2003.

22. Marciniak M.: Elementy automatyzacji we wspotczesnych procesach wytwarzania. Oficyna Wydawnicza
Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2007.

23. Martinez A., Fernandez E., Learning ROS for robotics programming. Packt Publishing Ltd, UK, 2013.

24. Michta E.: Modele komunikacyjne sieciowego systemu pomiarowo-sterujacego, Wydawnictwo Politechniki
Zielonogorskiej, Zielona Gora, 2000.

25. Mikulczynski T., Samsonowicz Z., Wiectawek R.: Automatyzacja proceséw produkcyjnych: metody
modelowania procesow dyskretnych i programowania sterownikdéw PLC, Wydaw. WNT, 2015.

26. Murphy R.R., Disaster robotics. The MIT Press, London, 2014.

27. Mystkowski A.: Sieci przemystowe PROFIBUS DP i PROFINET 10, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Biatostockiej, 2012.

28. Nawrocki W.: Komputerowe systemy pomiarowe. Politechnika Poznanska, 2007.

29. O'Kane J. M., A gentle introduction to ROS. University of South Karolina, Columbia 2013.

30. Peckal J. K., Embedded systems: a contemporary design tool. John Wiley and Sons 2008.

31. PN EN 61131-3:2004 Sterowniki Programowalne: Jezyki Programowania.

32. Pochopien B.: Automatyzacja procesoéw przemystowych. WSiP, Warszawa 1993.

33. Rzecki K. (red.), Zagadnienia programowania aplikacji mobilnych i systemow wbudowanych. Wyd.
Politechniki Krakowskiej, Krakow 2016.

34. Skalski L., Linux embedded podstawy i aplikacje dla systeméw embedded, Wydawnictwo BTC, Warszawa,
2012.

35. Solnik W., Zajda Z.: Sie¢ Profibus DP w praktyce przemystowej: przyktady zastosowan, Wydawnictwo BTC,
2013.

36. Stone P., Intelligent autonomous robotics: a robot soccer case study. Morgan a.Claypool Publishers,
Warszawa, 2007.
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37. Tadeusiewicz R.: Modelowanie komputerowe i obliczenia wspdiczesnych uktadéw automatyzacji. UWN-D,
Krakow 2004.

38. Vahid F., Givargis T., Embedded system design: a unified hardware/software introduction, New York: Wiley
J., 2002.
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