
karta przedmiotu
	Nazwa przedmiotu
	Automatyka


1.  Usytuowanie przedmiotu w systemie studiów

	1.1. Kierunek studiów 
	Transport

	1.2. Forma i ścieżka studiów
	Stacjonarne/Niestacjonarne

	1.3. Poziom kształcenia
	Studia pierwszego stopnia

	1.4. Profil studiów
	Praktyczny


	1.5. Wydział
	Nauk Technicznych

	1.6. Specjalność
	Dla wszystkich specjalności

	1.7. Koordynator przedmiotu
	Dr inż. Konrad Pylak


2. Ogólna charakterystyka przedmiotu

	2.1. Przynależność do grupy przedmiotu
	Kierunkowy

	2.2. Liczba ECTS
	2

	2.3. Język wykładów
	Polski

	2.4. Semestry, na których realizowany jest przedmiot
	V

	2.5.Kryterium doboru uczestników zajęć
	-


3. Efekty uczenia się i sposób prowadzenia zajęć
3.1.  Cele przedmiotu 
	Lp.
	Cele przedmiotu

	
	

	C1
	Dostarczenie słuchaczom podstawowej wiedzy na temat teorii mechanicznych urządzeń transportowych, systemów sterowania, możliwości optymalizacji urządzeń i procesów.

	C2
	Przekazanie podstawowej wiedzy i umiejętności w dziedzinie analizy i syntezy struktury i własności układów mechanicznych stosowanych w transporcie.

	C3
	Dostarczenie wiedzy i umiejętności obejmujących formułowanie i rozwiązywanie zadań projektowych w dziedzinie tworzenia i badania systemów mechatronicznych w transporcie.


3.2. Przedmiotowe efekty uczenia się, z podziałem na wiedzę, umiejętności i kompetencje, wraz z odniesieniem do kierunkowych efektów uczenia się
	Lp.
	Opis przedmiotowych efektów uczenia się
	Odniesienie do kierunkowych efektów

uczenia się (symbole)
	Sposób realizacji (X)

	
	
	
	ST
	NST

	
	
	
	Zajęcia na Uczelni
	Zajęcia na platformie
	Zajęcia na Uczelni
	Zajęcia na platformie

	Po zaliczeniu przedmiotu student w zakresie wiedzy zna i rozumie

	W1
	Ma podstawową wiedzę na temat analizy i syntezy struktur oraz kinematyki układów mechanicznych.
	TR_W02
TRInż_W01

TRInż_W04
	
	X
	
	X

	W2
	Ma podstawową wiedzę na temat formułowania i rozwiązywania równań ruchu modeli maszyn.
	
	
	X
	
	X

	W3
	Zna i rozumie pojęcia i zasady optymalizacji układów i procesów technicznych.
	
	
	X
	
	X

	W4
	Ma podstawową wiedzę na temat teorii, obiektów, charakterystyk i metod automatycznej regulacji maszyn.
	
	
	X
	
	X

	Po zaliczeniu przedmiotu student w zakresie umiejętności potrafi

	U1
	Zidentyfikować i przeanalizować schemat strukturalny układu mechanicznego.
	TRInż_U01
TRInż_U06

TRInż_U07

TRInż_U17
	X
	
	X
	

	U2
	Ustalić metodykę analizy kinematycznej i dynamicznej mechanizmu urządzenia transportowego.
	
	X
	
	X
	

	U3
	Sformułować zadanie optymalizacji prostego obiektu technicznego i zaproponować algorytm jego rozwiązania.
	
	X
	
	X
	

	U4
	Zidentyfikować charakterystyki obiektów sterowania w systemach urządzeń transportowych.
	
	X
	
	X
	

	Po zaliczeniu przedmiotu student w zakresie kompetencji społecznych jest gotów do
	
	

	K1
	Krytycznej oceny posiadanej wiedzy oraz uznawania znaczenia wiedzy w rozwiązywaniu problemów teoretycznych i praktycznych typowych dla transportu.
	TR_K01
TR_K03
	X
	
	X
	

	K2
	Odpowiedzialnego pełnienia roli inżyniera, dbałości o pozycję społeczną zawodu i przestrzegania zasad etyki zawodowej.
	
	X
	
	X
	


3.3. Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar godzinowy - Studia stacjonarne (ST),  Studia niestacjonarne (NST)
	Ścieżka
	Wykład
	Ćwiczenia
	Projekt
	Warsztat
	Laboratorium
	Seminarium
	Lektorat
	Inne
	Punkty ECTS

	ST
	20
	20
	
	
	
	
	
	
	2

	NST
	15
	15
	
	
	
	
	
	
	2


3.4. Treści kształcenia (oddzielnie dla każdej formy zajęć: (W, ĆW, PROJ, WAR, LAB, LEK, INNE). Należy zaznaczyć (X), w jaki sposób dane treści będą realizowane (zajęcia na uczelni lub obowiązkowe / dodatkowe zajęcia na platformie e-learningowej prowadzone z wykorzystaniem metod i technik kształcenia na odległość)
RODZAJ ZAJĘĆ: Wykład
	Lp.
	Treść zajęć
	Sposób realizacji

	
	
	ST
	NST

	
	
	ZAJĘCIA NA UCZELNI
	ZAJĘCIA NA PLATFORMIE
	ZAJĘCIA NA UCZELNI
	ZAJĘCIA NA PLATFORMIE

	1.
	Wprowadzenie do przedmiotu, mechaniczna teoria maszyn, mechatronika, automatyczne sterowanie i regulacja.
	X
	
	X
	

	2.
	Pojęcia podstawowe, analiza i synteza strukturalna mechanizmów.
	
	X
	
	X

	3.
	Kinematyka mechanizmów płaskich i przestrzennych, analiza położeń, prędkości i przyspieszeń.
	
	X
	
	X

	4.
	Dynamika mechanizmów, różniczkowe równanie ruchu maszyny.
	
	X
	
	X

	5.
	Optymalizacja jednokryterialna i wielokryterialna obiektów i procesów technicznych.
	
	X
	
	X

	6.
	Przedstawienie procesów za pomocą modeli blokowych. Rachunek operatorowy. Przekształcenia.
	
	X
	
	X

	7.
	Pojęcie obiektu sterowania. Klasyfikacja właściwości obiektów sterowania. Przykłady obiektów sterowania i ich właściwości.
	
	X
	
	X

	8.
	Podstawowe struktury sterowania, układ regulacji, regulatory, stabilność układu.
	X
	
	X
	


RODZAJ ZAJĘĆ: Ćwiczenia
	Lp.
	Treść zajęć
	Sposób realizacji

	
	
	ST
	NST

	
	
	ZAJĘCIA NA UCZELNI
	ZAJĘCIA NA PLATFORMIE
	ZAJĘCIA NA UCZELNI
	ZAJĘCIA NA PLATFORMIE

	1.
	Przykłady tworzenia schematów strukturalnych mechanizmów oraz budowy modeli na podstawie struktur, wyznaczanie ruchliwości.
	X
	
	X
	

	2.
	Zastosowanie metod analizy położeń układów kinematycznych oraz warunków realizacji ruchu.
	X
	
	X
	

	3.
	Analiza kinetostatyczna, wyznaczanie oddziaływań w parach kinematycznych. 
	X
	
	X
	

	4.
	Tworzenie modelu dynamicznego maszyny, identyfikacja i redukcja obciążeń i mas. Formułowanie równania różniczkowego ruchu.
	X
	
	X
	

	5.
	Analiza i modyfikacje publikowanych modeli optymalizacyjnych maszyn i urządzeń.
	X
	
	X
	

	6.
	Zastosowanie metody schematów blokowych do modelowania złożonych procesów, przekształcenia schematów. Zastosowanie metody modelu do budowy algorytmów sterowania układami o zadanych właściwościach.
	X
	
	X
	


3.5. Metody weryfikacji efektów uczenia się (wskazanie i opisanie metod prowadzenia zajęć oraz weryfikacji osiągnięcia efektów uczenia się, np. debata, case study, przygotowania i obrony projektu, złożona prezentacja multimedialna, rozwiązywanie zadań problemowych, symulacje sytuacji, wizyta studyjna, gry symulacyjne + opis danej metody):
Zaliczenie ćwiczeń – kolokwia i prace kontrolne.
Wykłady i ćwiczenia – egzamin pisemny i ewentualnie ustny.

3.6. Kryteria oceny osiągniętych efektów uczenia się
	Efekt uczenia się
	Na ocenę 3 lub „zal.” 

student zna i rozumie/potrafi/jest gotów do
	Na ocenę 4 student zna i rozumie/potrafi/jest gotów do
	Na ocenę 5 student zna i rozumie/potrafi/jest gotów do

	W
	Student w stopniu dostatecznym opanował wiedzę o metodach analizy struktury, kinematyki i dynamiki mechanizmów, wiedzę o celach i metodach optymalizacji, podstawy wiedzy o modelowaniu i sterowaniu systemów i procesów.
	Student w stopniu dobrym opanował wiedzę o metodach analizy struktury, kinematyki i dynamiki mechanizmów, wiedzę o celach i metodach optymalizacji, podstawy wiedzy o modelowaniu i sterowaniu systemów i procesów.
	Student w stopniu bardzo dobrym opanował wiedzę o metodach analizy struktury, kinematyki i dynamiki mechanizmów, wiedzę o celach i metodach optymalizacji, podstawy wiedzy o modelowaniu i sterowaniu systemów i procesów.

	U
	Student potrafi z pomocą i konsultacją rozwiązać zadania z analizy struktur, kinematyki i dynamiki układów mechanicznych, wykazać praktyczne zrozumienie problemów optymalizacji, modelowania i sterowania systemów.
	Student potrafi z niewielką pomocą rozwiązać zadania z analizy struktur, kinematyki i dynamiki układów mechanicznych, wykazać praktyczne zrozumienie problemów optymalizacji, modelowania i sterowania systemów.
	Student potrafi samodzielnie rozwiązać zadania z analizy struktur, kinematyki i dynamiki układów mechanicznych, wykazać praktyczne zrozumienie problemów optymalizacji, modelowania i sterowania systemów.

	K
	
Student prezentuje bierną postawę poznawczą wobec problemów inżynierskich występujących w projektowaniu urządzeń technicznych przekazujących ruch i obciążenia. Potrafi   rozwiązywać niesamodzielnie problemy techniczne przy pomocy wskazanej wiedzy inżynierskiej. Słabo postrzega relacje pomiędzy przyczynami i skutkami w technice.
	Student prezentuje niesamodzielną postawę poznawczą wobec problemów inżynierskich występujących w projektowaniu urządzeń technicznych przekazujących ruch i obciążenia. Potrafi odtwórczo rozwiązywać problemy techniczne przy pomocy dostępnej wiedzy inżynierskiej. Po konsultacji zauważa relacje pomiędzy przyczynami i skutkami w technice oraz ma słabą świadomość możliwości ich inżynierskiego opisu i liczbowej oceny
	Student prezentuje aktywną postawę poznawczą wobec problemów inżynierskich występujących w projektowaniu urządzeń technicznych przekazujących ruch i obciążenia. Potrafi aktywnie dążyć do rozwiązania problemów technicznych przy pomocy dostępnej wiedzy inżynierskiej. Postrzegać relacje pomiędzy przyczynami i skutkami w technice oraz ma świadomość możliwości ich inżynierskiego opisu i liczbowej oceny.


3.7. Zalecana literatura

Podstawowa 
1. Morecki A., Knapczyk J., Kędzior K., Teoria mechanizmów i manipulatorów. Podstawy i przykłady zastosowań w praktyce, WNT, Warszawa, 2002.
2. Miller S., Teoria maszyn i mechanizmów. Analiza układów kinematycznych. OWPW, Wrocław, 1996. https://dbc.wroc.pl/Content/1636/PDF/miller_teoria_maszyn_wyd2.pdf
3. Dębowski A., Automatyka. Podstawy teorii, PWN, Warszawa, 2020

4. Kulczycki P., Korbicz J., Kacprzyk J. (red.), Automatyka, robotyka i przetwarzanie informacji, PWN, Warszawa, 2020

Uzupełniająca
1. http://automatyka2b.pl
4. Nakład pracy studenta - bilans punktów ECTS
	Rodzaje aktywności studenta
	Obciążenie studenta

	
	studia ST
	studia NST

	Zajęcia wymagające bezpośredniego kontaktu studenta z nauczycielem akademickim w siedzibie uczelni
	40
	30

	Zajęcia przewidziane planem studiów
	40
	30

	Konsultacje dydaktyczne (mini. 10% godz. przewidzianych na każdą formę zajęć)
	4
	3

	Praca własna studenta
	10
	20

	Przygotowanie bieżące do zajęć, przygotowanie prac projektowych/prezentacji/itp.
	5
	10

	Przygotowanie do zaliczenia zajęć
	5
	10

	SUMARYCZNE OBCIĄŻENIE GODZINOWE STUDENTA
	50
	50

	Liczba punktów ECTS
	2
	2


	Data ostatniej zmiany
	19.08.2021 r.

	Zmiany wprowadził
	Konrad Pylak

	Zmiany zatwierdził
	Mateusz Hamera




