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Zestawienie obowiazujacych aktow prawnych
odnoszacych sie do prowadzonych studiow

USTAWA z dnia 22 grudnia 2015 r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji (t.j. Dz. U. z 2018 r.
poz. 2153, z p6zn.zm.),

USTAWA z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (t.J. Dz. U. z 2020 r.
poz. 85),

USTAWA z dnia 3 lipca 2018 r. Przepisy wprowadzajace ustawe - Prawo o szkolnictwie
wyzszym i nauce (Dz. U. z 2018 r. poz. 1669, z p6zn. zm.),

Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 27 wrzesnia 2018 r. w sprawie
studiow (Dz. U. z 2018 r. poz. 1861, z p6zn. zm.),

Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018 r. w sprawie

charakterystyk drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej
Ramy Kwalifikacji (Dz. U. z 2018 r. poz. 2218),

Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 20 sierpnia 2018 r. w sprawie
dziedzin nauki i dyscyplin naukowych oraz dyscyplin artystycznych (Dz.U. z 2018 r. poz. 1818),

Uchwata nr 24/2016/2017 Senatu Politechniki Cz¢stochowskiej z dnia 14 grudnia 2016 r. w sprawie
przyjecia Strategii rozwoju Politechniki Czgstochowskiej w latach 2016-2020,

Statut Politechniki Czgstochowskiej - zatwierdzony uchwatg nr 354/2018/2019 Senatu Politechniki
Czestochowskiej z dnia 4 wrze$nia 2019 1.,

Uchwata nr 358/2018/2019 Senatu Politechniki Czgstochowskiej z dnia 25 wrze$nia 2019 r. w
sprawie wytycznych dotyczacych wymagan w zakresie tworzenia i dokonywania zmian programow
studiow.


http://www.bip.pcz.pl/plik,382,uchwala-senatu-politechniki-czestochowskiej-nr-354-2018-2019-z-dnia-4-09-2019.pdf
http://www.bip.pcz.pl/plik,382,uchwala-senatu-politechniki-czestochowskiej-nr-354-2018-2019-z-dnia-4-09-2019.pdf

1. Ogolna charakterystyka prowadzonych studiow

Podstawowe informacje o Kierunku

Nazwa kierunku studiow:

Automatyka i Robotyka

Poziom: Drugiego stopnia (magisterskie)
Profil: Ogolnoakademicki

Forma studiéw: Stacjonarna

Liczba semestrow: 3

Laczna liczba punktéw ECTS, konieczna do

ukonczenia studiéw na danym poziomie: 90

Laczna liczba godzin zajeé konieczna do

ukonczenia studiow: 889

Tytul zawodowy uzyskiwany przez
absolwenta:

Magister inzynier

Dziedziny i dyscypliny naukowe, do ktérych odnosza sie efekty uczenia si¢

Dziedzina Dyscyplina Udzial %
Dyscyplina wiodaca Nauki inzynieryjno- Automatyka, elektronika
. 0 /4 )
Ellzrzzg;pigszir;_ponad 30% efektow techniczne i elektrotechnika 100




2. Charakter uczelni, koncepcja ksztalcenia, program studiow, opis
sylwetki absolwenta, obejmujacy opis ogélnych celéw ksztalcenia
oraz mozliwosci zatrudnienia i kontynuacji ksztalcenia przez
absolwentow studiow

Charakter uczelni i jej otoczenia
Politechnika Czestochowska jest uczelnig z 70-letnig tradycja, w ktorej sktad wchodzi

6 Wydziatéw: Elektryczny, Budownictwa, Inzynierii Mechanicznej i Informatyki, Inzynierii
Produkcji i Technologii Materiatéw, Zarzadzania, Infrastruktury i Srodowiska . Ksztalci
studentoéw na 27 kierunkach w 77 zakresach. Wszystkie jednostki maja uprawnienia do nadawania
stopnia naukowego doktora, a pie¢ z nich rowniez prawo do nadawania stopnia doktora
habilitowanego. Inzynierskie kierunki studiow posiadajg akredytacje Federacji Narodowych
Stowarzyszen Inzynierskich (FEANI — European Federation of National Engineering
Associations) w Brukseli. W zwiazku z tym, po ukonczeniu studiéw, absolwenci mogg uzyskac
tytut inzyniera europejskiego. Politechnika Czestochowska uczestniczy m.in. w 7. Programie
Ramowym, w Mechanizmie Norweskim oraz programie ERAZMUS+, dzigki temu studenci
moga wyjezdza¢ na studia do partnerskich uczelni zagranicznych. Uczelnia posiada znakomitg
baz¢ dydaktycznag 1 infrastrukture studencka, nowoczesne laboratoria i sale wyktadowe, trzy domy
studenckie oraz catkowicie zmodernizowang Bibliotek¢ Gtéwng 1 biblioteki wydziatowe.
Politechnika Czgstochowska wspotpracuje naukowo z zagranicznymi 1 krajowymi o$rodkami
naukowymi. Wspotpraca z partnerami gospodarczymi realizowana jest m.in. poprzez Centrum
Transferu Technologii PCz (zlokalizowanym w budynku Wydziatu Elektrycznego) jak réwniez
poprzez wspotprace z Czestochowskim Parkiem Przemyslowo Technologicznym. Uczelnia
wspotpracuje z wladzami samorzagdowymi a takze organizacjami kulturalnymi.

Wydziat Elektryczny ksztalci studentéw na czterech kierunkach (Elektrotechnika,
Automatyka i Robotyka, Elektronika i Telekomunikacja oraz Informatyka) w 13 specjalnosciach.
Od roku akademickiego 2019/2020 nie bedzie prowadzona rekrutacja na ten kierunek
Informatyka. Jednostka posiada kategori¢ naukowa A. Pracownicy Wydzialu rozwijaja
wspotprace z osrodkami naukowo-dydaktycznymi w kraju 1 zagranicg oraz $cisle wspolpracujg z
partnerami przemystowymi w regionie, kraju oraz za granica.

Koncepcja ksztalcenia, w tym zwigzek studiow ze strategia uczelni
Misja Politechniki Czestochowskiej jak roéwniez Wydziatu Elektrycznego jest rozwijanie i

upowszechnianie postepu technicznego oraz ekonomicznego przez ksztatcenie przysztych kadr
dla gospodarki krajowej. Realizacja misji odbywa si¢ dzigki zapewnieniu wysokiego poziomu
nauczania zgodnego z migdzynarodowymi standardami, wykorzystujac roéwniez potencjat
badawczy, do§wiadczenie 1 wyniki badan naukowych wtasnej kadry.

Strategia Rozwoju Politechniki Czgstochowskiej zostata zatwierdzona uchwatg Senatu nr
24/2016/2017 z dnia 14.12.2016. Opisuje ona cele strategiczne w obszarze ksztalcenia, badan
naukowych zasobow ludzkich, infrastruktury i jej wyposazenia, finansow 1 marketingu na lata
2016-2020. Cele strategiczne w zakresie ksztalcenia to:

- podniesienie atrakcyjnosci oferty programowej studiow, dostosowanej do potrzeb
wspolczesnego spoleczenstwa informacyjnego,



- zapewnienie wysokiej jakoS$ci ksztalcenia,

- umiedzynarodowienie oferty Uczelni, rozw6j miedzynarodowej i krajowej mobilnosci
pracownikow, studentow i doktorantow,

- podniesienie atrakcyjnosci studiowania,

- wprowadzenie elastycznej organizacji studiow.

Cele strategiczne Wydzialu Elektrycznego na lata 2016-2020 przyjete Uchwala
nr 20/2016/2017 Rady Wydziatu Elektrycznego PCz z dnia 02.03.2017 r. zakladaja m.in.:
podniesienie atrakcyjnos$ci oferty programowej studiow, dostosowanej do potrzeb wspolczesnego
spoteczenstwa informacyjnego, zapewnienie wysokiej jakoSci ksztatcenia, rozwdj
mig¢dzynarodowej i1 krajowej mobilnosci pracownikow, studentéw, intensyfikowanie badan
naukowych oraz zwigkszenie komercjalizacji ich wynikow, intensyfikacj¢ wspotpracy Wydziatu
z samorzadami oraz podmiotami gospodarczymi o znaczeniu lokalnym i regionalnym, utrzymanie
wlasciwej struktury i rozwoj zasobow ludzkich.

Program studiow i potencjal techniczny uczelni
Program studiow zostal opracowany zgodnie z zasadami z zasadami PRK. Obejmuje on

harmonogram studidw, opis zaktadanych efektow ksztalcenia oraz opis procesu ksztalcenia
prowadzacego do osiagnigcia tych efektow. Bardzo waznym elementem studiow technicznych
jest polozenie nacisku na umiejetnosci praktyczne uzyskiwane przez absolwenta. Cel ten osiggany
jest poprzez realizacj¢ duzej ilo$ci zaje¢ praktycznych (laboratoria, projekty).

Wszystkie zajecia przewidziane w harmonogramie studiow wymagaja bezposredniego
kontaktu studenta z nauczycielem akademickim. Harmonogram zaje¢ okre$la dla kazdego
przedmiotu sumaryczng liczbe godzin kontaktowych z nauczycielem akademickim, w tym z
podziatem na liczbe godzin wyktadéw, ¢wiczen audytoryjnych, zajeé laboratoryjnych,
seminarium oraz projektu. Ponadto, harmonogram studiow okresla liczbe zaliczen i/lub
egzaminéw oraz liczbe punktow ECTS przypisanych danemu przedmiotowi w okreslonym
semestrze studiow. Przewidziany na realizacj¢ programu ksztalcenia czas umozliwia w pelni
realizacj¢ zatozonych tre$ci programowych 1 efektow. Wiecej godzin dydaktycznych
realizowanych jest w ramach studiow stacjonarnych. W przypadku studiéw niestacjonarnych
mniejsza liczba godzin dydaktycznych rekompensowana jest poprzez zwigkszenia naktadu godzin
na prace wlasna studenta.

Potencjatl techniczny uczelni potrzebny do realizacji programu studidw jest przedstawiony w
Zataczniku 2. Infrastruktura techniczna kierunku Automatyka i Robotyka studia drugiego stopnia.

Zakres prowadzonych badan oraz w dyscyplinie automatyka, elektrotechnika
i elektronika oraz kompetencje kadry

Dobor tresci ksztalcenia powigzany jest z realizowanymi badaniami naukowymi
prowadzonymi przez pracownikow jednostki. Dziatalno$¢ naukowo-badawcza Wydziatu
Elektrycznego PCz skupia si¢ w obszarach elektrotechniki, elektroenergetyki, automatyki,
optoelektroniki, miernictwa i systemow pomiarowych oraz inzynierii materiatowej. Wydziat ma
kategori¢ naukowa A. Wysoki poziom dziatalnos$ci naukowo-badawczej potwierdza duza liczba
publikacji naukowych w renomowanych czasopismach z listy filadelfijskiej. Od roku 2013 do
marca 2019 pracownicy WE opublikowali 376 artykuty na liscie JCR (lista A) oraz 440 na liscie
B. Wydzial Elektryczny jest organizatorem lub wspdtorganizatorem kilku renomowanych
konferencji i sympozjow naukowych dotyczacych elektrotechniki, elektroenergetyki i metrologii
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elektrycznej podczas ktorych czegsto poruszane sg zagadnienia z zakresu automatyki i robotyki.

Kadra Wydzialu Elektrycznego bierze udzial w wielu projektach naukowo-badawczych,
takze finansowanych z funduszy miedzynarodowych (Horyzont 2020, Srodki Norweskiego
Mechanizmu Finansowego). W ramach dzialalno$ci naukowo-badawczej Wydziat Elektryczny
wspolpracuje z osrodkami zagranicznymi, zardwno z krajow UE jak tez spoza. Do najwickszych
osiggnie¢ Wydziatu Elektrycznego w okresie pigciu ostatnich lat (2014-2019) mozna zaliczy¢:
uzyskanie po raz kolejny kategorii naukowej A, awanse naukowe, prowadzenie innowacyjnych
badan naukowych owocujacych wieloma publikacjami w czasopismach o zasiegu
mig¢dzynarodowym, realizacja projektow naukowo-badawczych, otrzymanie przez pracownikow
kilkudziesigciu nagréd i wyrdznien na miedzynarodowych i krajowych targach wynalazkow za
innowacyjne rozwigzania technologiczne m.in. SVIIF California, USA; Salon International Des
Inventions, Genewa; IENA 2018, Norymberga, Niemcy.

Zakres prowadzonych badan naukowych w dyscyplinie automatyka, elektrotechnika i
elektronika zwigzanej z kierunkiem studiow oraz kompetencje kadry przewidzianej do realizacji
programu studidow jako koordynatorzy i prowadzacy poszczegdlne przedmioty przedstawiono w
Zataczniku 1. Charakterystyki naukowo-dydaktyczne kadry kierunku Automatyka i Robotyka
studia drugiego stopnia.

Zgodnos¢ efektow uczenia sie z potrzebami rynku pracy

Proponowany kierunek Automatyka i Robotyka studia drugiego stopnia stanowi kontynuacje
studiow pierwszego stopnia, ktore zostaly uruchomione od pazdziernika 2013 r. Zgodnos¢
efektow uczenia si¢ z potrzebami rynku pracy zostala potwierdzona przez potencjalnych
pracodawcow, w szczegolnosci na spotkaniach i dyskusjach z przedstawicielami nastepujacych
firm Centrum Inzynieryjnym i Centrum IT ZF w Czestochowie, Astor, Exact Systems, Vision
BMS, Pozyton, EC Test Systems. Wspotpraca z firmami ma charakter ciggly 1 umozliwia
tworzenie atrakcyjnych programoéw ksztalcenia pod katem dynamicznie zmieniajacego si¢ rynku
pracy. Najczestszg formg przekazania uwag do programow jest zdefiniowanie przez zewngtrzne
firmy wymagan wobec potencjalnego pracownika (absolwenta kierunku).

Zakres merytoryczny tresci kierunku Automatyka i Robotyka studia drugiego stopnia zostat
oparty m.in. na ,,Analizie kompetencji 1 kwalifikacji kluczowych dla zwigkszenia szans
absolwentéw na rynku pracy — Raport 2014-2020, badaniu ,,Ogoélnopolski Bilans Kapitatu
Ludzkiego 2018” jak rowniez dokumentach regionalnych:

- Strategia Rozwoju Wojewodztwa Slaskiego 2020+,

- Program Rozwoju Technologii Wojewodztwa Slaskiego na lata 2010-2020 (PRT),
- Regionalna Strategia Innowacji Wojewodztwa Slaskiego na lata 2013—2020,

- Regionalny Program Operacyjny Wojewodztwa Slaskiego 2014-2020.

Sylwetka absolwenta kierunku Automatyka i Robotyka

Absolwent posiada zaawansowang i ugruntowang wiedze oraz umiejetnosci niezbedne do
wdrazania 1 eksploatacji urzadzeh i1 systemOow automatyki oraz przemystowych urzadzen
wykonawczych - robotéw. Absolwent jest przygotowany do kreowania postepu technicznego.
Jest zdolny do pracy naukowo-badawczej oraz do podejmowania decyzji i kierowania zespotami
pracowniczymi. Posiada umieje¢tnosci pozwalajagce na prace badawczo-rozwojowg oraz
podejmowanie tworczych przedsiewziec inzynierskich.  Absolwent Kierunku posiada
poglebiong wiedze 1 umiejetnosci w zakresie: programowania sterownikow programowalnych i
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komputeréw oraz laczenia ich z réznorodnymi urzadzeniami pomiarowymi i wykonawczymi,
techniki cyfrowej i analogowej stosowanej w systemach regulacji, algorytmoéw regulacji
automatycznej 1 systeméw czasu rzeczywistego oraz mechaniki i robotyki, monitorowania i
wizualizacji proceséOw przemystowych, postugiwania si¢ nowoczesnymi wspomaganymi
komputerowo technikami projektowania i wytwarzania maszyn i urzadzen; projektowania i
obslugi zrobotyzowanych stanowisk pracy, mechatronicznego spojrzenia na zagadnienia
projektowania maszyn i urzadzen, obstugi i diagnostyki systeméw sterowania i regulacji, w tym
robotdéw i manipulatorow.

Celem ksztalcenia jest przygotowanie absolwenta do konstruktywnej, inzynierskiej, ale i
kreatywnej dzialalno$ci w obszarze szeroko rozumianej automatyki i robotyki, obejmujace
wiedze teoretyczng w stopniu umozliwiajagcym rozwijanie dziatalno$ci naukowej i innowacyjnej.
Absolwent jest przygotowany do kontynuowania ksztalcenia na studiach trzeciego stopnia
(doktoranckich), kursach podyplomowych i ksztatlcenia pozaformalnego, np. szkoleniach
branzowych. Absolwent zna jezyk obcy na poziomie bieglosci B2+ Europejskiego Systemu Opisu
Ksztalcenia Jezykowego Rady Europy oraz posiada umiejetnosci postugiwania si¢ jezykiem
specjalistycznym w dziedzinie automatyki i robotyki.

Zakres studiowania na kierunku Automatyka i Robotyka

Zakres merytoryczny studiowania obejmuje: modelowanie 1 sterowanie robotow,
niezawodnos$¢ systemow przemystowych, Systemy CAD/CAM, czujniki 1 elementy wykonawcze
automatyki, sterowanie w odnawialnych zrodlach energii, zagadnienia elektrotechniki w
automatyce, jezyk angielski, przedsiebiorczos¢, polityka konkurencji 1 strategie rozwoju
organizacji.

Zatrudnienie po studiach na kierunku Automatyka i Robotyka

Studia drugiego stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka zapewniajg przygotowanie
absolwenta do prowadzenia szeroko pojetej dzialalnoSci w obszarze robotyzacji 1 automatyzacji
procesOw przemystowych, integracji systemow przetwarzania sygnatow oraz sterowania, w tym
takze przygotowania i1 kierowania produkcjg. Dlatego tez przewiduje sie, iz absolwent kierunku
Automatyka i Robotyka jest przygotowany do pracy w przedsiebiorstwach krajowych oraz
zagranicznych produkujacych i serwisujgcych urzadzenia robotyki 1 automatyki przemystowe;.

Absolwent moze by¢ zatrudniony jako projektant i konstruktor elektromechanicznych
urzadzen wykonawczych, integrator rozproszonych, przewodowych 1 bezprzewodowych
systemOw pomiarowo-sterujagcych. Moze podja¢ rowniez prace na stanowiskach w jednostkach
badawczo-rozwojowych, a takze w firmach prowadzacych ustugi serwisowe i szeroko pojeta
obstuge urzadzen 1 systemow automatyki i1 robotyki. Absolwent moze réwniez podjac
zatrudnienie w takich instytucjach jak: straz pozarna, policja czy wojsko — na stanowiskach
technicznych przewidzianych dla pracownikéw cywilnych lub (po odpowiednim przeszkoleniu)
dla oficerow kontraktowych. Wiedza z zakresu przedmiotow ekonomicznych z kolei umozliwi
absolwentowi aktywne uczestnictwo w zyciu gospodarczym w tym, na samodzielne prowadzenie
wlasnej dziatalno$ci gospodarczej w zakresie zardwno projektowania i instalacji zintegrowanych
systemoOw automatyki i robotyki, jak i ich eksploatacji oraz serwisu.



3. Parametryczna charakterystyka kierunku studiow

1)

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

9

Liczba godzin zaj¢¢ prowadzona na kierunku studidow przez nauczycieli zatrudnionych w Uczelni
jako podstawowym miejscu pracy: 889h

Liczbg punktow ECTS, ktorg student musi uzyska¢ w ramach zaje¢ z jezyka obcego: 3 ECTS

Wymiar praktyk studenckich oraz liczbe punktow ECTS:
Nie dotyczy

W przypadku kierunku studiéw przyporzadkowanego do wiecej niz jednej dyscypliny — okreslenie
dla kazdej dyscypliny procentowego udzialu liczby punktow ECTS w liczbie punktow ECTS
ogotem koniecznej do uzyskania kwalifikacji odpowiadajacych poziomowi ksztalcenia, oraz
wskazanie dyscypliny wiodacej:

Nie dotyczy

Laczna liczba punktéw ECTS, jaka student musi uzyska¢ w ramach zajg¢ prowadzonych z
bezposrednim udziatem nauczycieli akademickich Iub innych oséb prowadzacych zajecia: 48 ECTS

Liczba punktow ECTS, ktérg student musi uzyskaé w ramach zaje¢ z dziedziny nauk
humanistycznych lub nauk spotecznych (nie mniejszg niz 5 punktow ECTS), w przypadku
kierunkow studiow przyporzadkowanych do dyscyplin w ramach dziedzin innych niz odpowiednio
nauki humanistyczne lub nauki spoteczne: 5 ECTS

- Jezyk angielski — 3 ECTS

- Przedsigbiorczo$¢, polityka konkurencji 1 strategie rozwoju organizacji — 2 ECTS

Liczba punktow ECTS, ktéra student musi uzyska¢ w ramach zaj¢¢ podlegajacych wyborowi przez
studenta: 51 ECTS

- Przedmioty zakresowe 1S-4S — 24 ECTS

- Przedmioty obieralne 10-80 — 12 ECTS

- Praca dyplomowa magisterska — 15 ECTS

Liczba godzin zaje¢ z wychowania fizycznego, ktdrym nie przypisuje si¢ ani efektow uczenia sig,
ani punktow ECTS - w przypadku studiéw stacjonarnych drugiego stopnia: Nie dotyczy

w przypadku:
a. studiow o profilu praktycznym — liczbe punktow ECTS przypisang do zaje¢ ksztattujacych
umiejetnosci praktyczne,
Nie dotyczy

b. studidow o profilu ogoélnoakademickim — liczbe punktow ECTS przypisang do zaje¢ zwigzanych
z prowadzong w Uczelni dzialalno$cig naukowa w dyscyplinie lub dyscyplinach, do ktorych
przyporzadkowany jest kierunek studiow oraz liczbe punktéw ECTS przypisanych do zajec
przygotowujacych studentow do prowadzenia dzialalno$ci naukowej lub udzial w tej
dziatalnosci:

85 ECTS
85 ECTS
- Przedmioty kierunkowe 1K-8K — 49 ECTS
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- Przedmioty zakresowe 1S-4S — 24 ECTS
- Przedmioty obieralne 10-80 — 12 ECTS

4. Opis zasad i formy odbywania praktyk studenckich
Nie dotyczy

5. Harmonogram realizacji programu studiow z podzialem na semestry
i lata cyklu ksztalcenia, z zaznaczeniem modulow podlegajacych
wyborowi przez studenta oraz zakresow studiow
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Harmonogram zajec dla kierunku:
Studia stacjonarne magisterskie

AUTOMATYKAIROBOTYKA

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW 2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Liczba godzin w semestrze

Lp. Nazwa przedmiotu Ogélem Semestr 1 Semestr 2 Semestr 3
zZ| h | W|cCc|L P |w|c|L|s|Pp|ECTS |W L|S|P wlc|L|s|P]| EcTs
1K [Modelowanie i sterowanie robotow 3 60 15 30 15 | 15 30 15 5
2K  |Niezawodnosc systeméw przemysiowych 2 45 15 30 15 30 5
I |Systemy CAD/ICAM 3 60 15 30 15 15 30 15 5
4Kk |Czujniki i elementy wykonawcze automatyki 2 45 15 30 15 30 5
5K |Sterowanie w odnawialnych Zrodiach energii 2 80 30 30 a0 20 5
6k [Zagadnienia elektrotechniki w automatyce 3 80 30 | 30 | 30 30 | 30 5 30
KO |Jezyk angielski 1 30 30
KO gﬁgﬂ?;;f::&. polityka konkurencji i strategie 5 = 0 | 5 | s -
w0 Sﬂ(olen_ie dotyczace_ bezpiecznych i higienicznych . 4 s 4 0
warunkow ksztalcenia
1_45 |Przedmioty zakresowe 10 240 240 240
1_80 |Przedmioty obieralne 8 180 | 120 180 12
7K [Seminarium dyplomowe 1 30 20 1
8K |Praca dyplomowa magisterska 15
Razem 26 | &8s | 574 | 75 | 180 30 | 12430150 0 [30]| 30 |240 30| 0o 210| 15| o | 30 30
Ogdlem w semestrze 889 | 889 334 300 255
Ogolem w toku studiow 889
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Harmonogram zajec dla kierunku:
Studia stacjonarne magisterskie

Zakres: AUTOMATYZACJA PROCESOW

Przedmioty zakresowe

AUTOMATYKA I ROBOTYKA

Liczba godzin w semestrze
Lp. Nazwa przedmiotu Ogétem Semestr 1 Semestr 2 Semestr 3
z Ih w L|s| P L|s|P|EcTs |w L|s|P L|s|P| ecrs

15 |Diagnostyka termowizyjna ukladow automatyki 3 80 15 30 15 15 30 15
25 |Elektromechaniczne systemy napedowe 3 80 15 30 15 15 30 15
35 |Kompatybilnosc elektromagnetyczna w automatyce 3 60 15 30 | 15 15 30|15
45 |Sterowanie w oswietleniu 3 60 15 30 15 15 30 15

Razem 12| 240 €0 120 15| 45 ojojo 0 60 120 15 | 45 ojo]o o

Ogolem w semestrze 240 | 240 240

Ogodlem w toku studiow 240

Zakres: PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE
Przedmioty zakresowe
Liczba godzin w semestrze
Lp. Nazwa przedmiotu Ogdlem Semestr 1 Semestr 2 Semestr 3
z Zh W L|s| P L|s|p|ECTS |W L|s|P L|s|P| EcTts

15 |Programowanie mikrokontrolerow 3 60 15 30 15 15 30 15
25 |[Systemy wizyjne w automatyce 3 60 15 30 15 15 30 15
35 |Pracaw chmurze 2 80 30 30 30 30
45 |Programowanie komunikacji w sieci 2 60 30 30 30 30

Razem 10| 240 90 120 o | 30 ojofo 0 30 1200 o | 30 ojlo|o 0

Ogolem w semestrze 240 | 240 240

Ogotem w toku studiow 240
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Harmonogram zajec dla kierunku:
Studia stacjonarne magisterskie

AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Zakres: 1) AUTOMATYZACJA PROCESOW 2) PRZEMYSLOWE SYSTEMY INFORMATYCZNE

Przedmioty obieralne

Liczba godzin w semestrze

Lp. Nazwa przedmiotu Ogdlem Semestr 1 Semestr 2 Semestr 3
z Ih w L P L|s ECTS L|Ss|P w L|s|P]| ECTS

10 |Modelling, simulation and control 2 45 15 30 15 30 3
20 |Digital signal processing 2 45 15 30 15 30 3
30 |Przetworniki A/C C/A w mikrokontrolerach 2 45 15 30 15 30 3
40 |Bazydanych 2 45 15 30 15 30 3
50 |Uklady konwersji energii elektrycznej 2 45 15 30 15 30 3
80 |Sterowanie systemami fotowoltaicznymi 2 45 15 30 15 30 3
70 |Autonomiczne roboty mobilne 2 45 15 30 15 30 3
80 |Zakidcenia w ukladach automatyki przemysiowe] 2 45 15 30 15 ap 3

Razem 16| 380 | 120 240 0 of| o 0 olofo 120 20 0 | 0 24

Ogolem w semestrze 360 | 360 360

Ogodtem w toku studiow 360

13




6. Opis efektow uczenia si¢ dla kierunku Automatyka i Robotyka

Poziom
i forma
ksztalcenia:

Studia drugiego stopnia stacjonarne

Profil
ksztalcenia:

Ogolnoakademicki

Symbol
kierunkowego
efektu uczenia
sie

Opis kierunkowego efektu uczenia
sie

Symbol
uniwersalnej
charakterystyki
pierwszego
stopnia dla
poziomu 7%)

Symbol
charakterystyki
drugiego stopnia
efektow uczenia

sie dla
kwalifikacji na
poziomie 7**)

Symbol
charakterystyki
drugiego stopnia
efektow uczenia

sie dla kwalifikacji
umozliwiajacych
uzyskanie
kompetencji
magisterskich***)

Osoba posiadaj

aca kwalifikacje pierwszego stopnia:

w zakresie wiedzy

KAR2A W01

ma poszerzong i usystematyzowana

wiedz¢ w zakresie metod opisu i

analizy obiektow oraz procesow

technicznych, z uwzglednieniem
obwodow elektrycznych,

elektronicznych oraz systemow
automatyki i robotyki, zna

zagadnienia cyfrowego przetwarzania
sygnatow

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A_W02

ma poszerzong i poglebiona wiedze
obejmujacg zagadnienia budowy,
implementacji oprogramowania z
zakresu robotyki, projektowania i
modelowania uktadoéw sterowania
robotami

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A W03

ma poszerzong i usystematyzowana
wiedze z zakresu niezawodnosci
maszyn elektrycznych, urzadzen oraz
systemow automatyki i robotyki, zna
zagadnienia dotyczace modeli
matematycznych oraz identyfikacji
parametrow elektromechanicznych
napedow stosowanych w automatyce
i robotyce

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A_W04

ma poszerzong i poglebiong wiedze z
zakresu elektrotechniki, teorii
obwodow, systeméw pomiarowych z
uwzglednieniem zastosowan w
uktadach i systemach automatyki, zna
zagadnienia zwigzane z
kompatybilnoscia
elektromagnetyczng

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A_W05

Mma poszerzong i usystematyzowang
wiedze z zakresu wytwarzania
energii elektrycznej ze zrodet
odnawialnych, zna zagadnienia z
zakresu sterowania odnawialnymi
zrodlami energii oraz sterowania
odbiornikami energii elektrycznej w
tym zrédtami $wiatta

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A_W06

ma poszerzong i poglebiona wiedze z

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG
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zakresu budowy oraz dziatania
czujnikéw wielkos$ci elektrycznych i
nieelektrycznych oraz elementow
wykonawczych stosowanych w
uktadach automatyki, zna
zagadnienia z zakresu zastosowania
przetwornikow w mikrokontrolerach

KAR2A_WO07

ma poszerzong i usystematyzowana
wiedzg dotyczacg zastosowania
komputerowych

systemOw wspomagania

projektowania CAD oraz technologii

i programowania w komputerowych
systemach wspomagania

wytwarzania CAM,

P7S_WG

P7S_ WG

P7S_WG

KAR2A_W08

ma poszerzong i poglgbiong wiedzg
obejmujacg programowanie
mikrokontroleréw, zna zagadnienia
przetwarzania danych w chmurze,
uzytkowania baz danych oraz
programowania komunikacji w sieci

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A_ W09

ma poszerzong i usystematyzowang
wiedze z zakresu diagnostyki
uktadow i systemow automatyki oraz
zastosowania systemow wizyjnych,
zna zagadnienia zaktocen w uktadach
automatyki

P7S_WG

P7S_WG

P7S_WG

KAR2A_W10

ma poszerzong i pogtegbiong wiedzg
obejmujacy zagadnienia zwigzane z
przedsiebiorczoscia,
konkurencyjnos$cig oraz wybranymi
strategiami rozwoju organizacji

P7S_WG
P7S_WK

P7S_WG
P7S_WK

P7S_WG
P7S_WK

KAR2A_W11

ma pogtebiong wiedzg dotyczaca
trendow rozwojowych oraz nowych
osiggnie¢ w zakresie automatyki i
robotyki, potrafi rowniez korzystaé z
zasobow informacji patentowej

P7S_ WG
P7S_WK

P7S_WG
P7S_WK

P7S_ WG
P7S_WK

w zakresie umiejetnosci

KAR2A_U01

potrafi efektywnie pozyskiwaé
informacje z literatury, baz danych
oraz innych zroédet w wersji
elektronicznej i drukowanej, takze w
jezyku angielskim na poziomie B2+,
w zakresie automatyki i robotyki;
potrafi integrowaé uzyskane
informacje, dokonywac¢ ich
interpretacji, a takze wyciagac
merytoryczne wnioski oraz
formutowac¢ i uzasadnia¢ opinie

P7S_UW
P7S_UK
P7S_UU

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U02

potrafi porozumiewac si¢, w zakresie
automatyki i robotyki, przy uzyciu
réznych technik w §rodowisku
zawodowym oraz w innych
srodowiskach, takze w jezyku
angielskim na poziomie B2+ lub
potrafi przygotowac i przedstawi¢c w
jézyku polskim i jezyku angielskim
na poziomie B2+ prezentacje¢ ustng
lub elektroniczng, dotyczaca
realizacji zadania projektowego lub
badawczego z zakresu automatyki i
robotyki,

P7S_UW
P7S_UK
P7S_UU

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A UO03

potrafi okres$li¢ kierunki dalszego

P7S_UW

P7S_UW

P7S_UW
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ksztatcenia i zrealizowaé proces
samoksztaltcenia,
ma przygotowanie niezbedne do
pracy w §rodowisku przemystowym
oraz zna zasady bezpieczenstwa
Zwigzane z ta praca

P7S_UK
P7S_UU

KAR2A_U04

potrafi rozwigzywaé zagadnienia
dotyczace metod opisu i analizy
obiektow oraz procesOw
technicznych, z uwzglednieniem
obwodow elektrycznych,
elektronicznych, systemow
automatyki i robotyki, uktadow
cyfrowego przetwarzania sygnatow

P7S_UW
P7S_UO

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U05

potrafi efektywnie rozwigzywac
zagadnienia z zakresu projektowania
i modelowania pracy robotow w
okreslonych warunkach przy
zastosowaniu dedykowanego
oprogramowania z obszaru robotyki

P7S_UW
P7S_UO

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U06

potrafi rozwigzywaé ztozone
problemy dotyczace niezawodnos$ci
maszyn elektrycznych, urzadzen oraz
systemow automatyki i robotyki,
potrafi przeprowadzi¢ analiz¢ modelu
matematycznego oraz
identyfikacj¢ parametrow
elektromechanicznych napgedow
stosowanych w automatyce i
robotyce

P7S_UW

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U07

potrafi rozwiazywaé zagadnienia
dotyczace
elektrotechniki, teorii obwodow,
systemoéw pomiarowych z

uwzglednieniem zastosowan w

uktadach i systemach automatyki,

potrafi przeprowadzi¢ analize
zagadnien dotyczacych
kompatybilnosci
elektromagnetycznej w uktadach
automatyki i robotyki

P7S_UW
P7S_UO

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U08

potrafi efektywnie rozwigzywacé
zagadnienia z zakresu wytwarzania
energii elektrycznej ze zrodet
odnawialnych, sterowania
odnawialnymi zroédtami energii oraz
sterowania odbiornikami energii
elektrycznej w tym zrodtami §wiatta

P7S_UW
P7S_UO

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U09

potrafi zastosowac czujniki wielkoS$ci
elektrycznych i nieelektrycznych oraz
elementy wykonawcze w ukladach
automatyki, potrafi rozwigzywac
zagadnienia dotyczace zastosowania
przetwornikow w mikrokontrolerach

P7S_UW
P7S_UO

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A_U10

potrafi rozwiazywac ztozone
problemy dotyczace zastosowania
komputerowych

systemow wspomagania
projektowania CAD oraz technologii
i programowania w komputerowych

systemach wspomagania

wytwarzania CAM

P7S_UW
P7S_UO

P7S_UW

P7S_UW

KAR2A U11

potrafi rozwigzywaé zagadnienia z

P7S_UW

P7S_UW

P7S_UW
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zakresu programowania P7S_UO
mikrokontroleréw, programowania
komunikacji w sieci
oraz przetwarzania danych w
chmurze
potrafi realizowa¢ zadania
modelowania i symulacji pracy
urzadzen i systemow w
rozwigzywaniu zagadnien z zakresu
automatyki i robotyki, P7S_UW
KAR2A_UL2 potrafi integrowaé wiedzg z P7S_UO P7S_Uw P7S_UW
automatyki i robotyki oraz innych
dyscyplin, stosujac podejscie
systemowe, z uwzglednieniem
aspektow pozatechnicznych
potrafi rozwigzywaé ztozone
zagadnienia z zakresu diagnostyki P7S UW
KAR2A_U13 uktadow i systemow automatyki, P7S UO P7S_UW P7S_UW
zastosowania systemow wizyjnych -
oraz zakltocen w uktadach automatyki
potrafi oceni¢ przydatnosc i
mozliwo$¢é wykorzystania zagadnien P7S UW
KAR2A_U14 dotyczacych przedsigbiorczosci, p7S UO P7S_UW P7S_UW
konkurencyjnos$ci oraz strategii -
rozwoju organizacji
potrafi przygotowac opracowanie
dydaktyczne lub naukowe w jezyku P7S UW
polskim lub w jezyku angielskim na P7S UK
KAR2A_U15 poziomie B2+, przedstawiajace P7S UO P7S_UW P7S_UW
wyniki realizacji eksperymentu, P7S UU
zadania dydaktycznego, -
projektowego lub badawczego
w zakresie kompetencji spolecznych
rozumie potrzebg uczenia si¢ przez
cale zycie, potrafi inspirowac i
' organizqwac’ proces uczeni‘a sig ' P7S KK
KAR2A KO1 innych osob,' potrafi sarpodzwlme i P7S KO
- krytycznie planowac proces P7S KR
samoksztatcenia, w tym uzupetniania -
wiedzy oraz umiejetnosci o
charakterze interdyscyplinarnym
ma $wiadomos¢ pozatechnicznych
aspektow i skutkow dziatalnosci P7S KK
KAR2A K02 | InZynierskiej, w tym jej wplywu na P7S_KO
srodowisko oraz zwigzanej z tym P7S KR
odpowiedzialnosci za podejmowane -
decyzje o charakterze technicznym
potrafi wspotdziata¢ i pracowac w
grupie, przyjmujac w niej rozne role, P7S KK
KAR2A_KO03 potrafi odpowiednio okresli¢ P7S_KO
- priorytety stuzace realizacji P7S KR
okreslonego przez siebie lub innych -
zadania
prawidtowo identyfikuje i rozstrzyga
dylematy zwigzane z wykonywaniem P7S_KK
KAR2A_K04 | GYemaly zwiazane z wykomywar P7S_KO
- zawodu, potrafi mysle¢ i dziala¢ w P7S KR
sposob przedsigbiorczy -
ma §wiadomos¢ roli spoteczne;j
absolyventa uczelni technlczn(.ej,. P7S KK
KAR2A KO5 rozumie potrz.ebc; formutowania i P7S KO
- przekazywania spoleczenstwu, w P7S KR

szczegoblnosci poprzez srodki
masowego przekazu, informacji i
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opinii dotyczacych osiggnig¢ techniki
oraz innych aspektow dziatalno$ci
inzynierskiej; podejmuje starania,
aby takie informacje i opinie byly
przekazywane i formulowane w
sposéb powszechnie zrozumiaty

*) Symbol uniwersalnej charakterystyki pierwszego stopnia dla poziomu 7, zawartej w zatagczniku do Ustawy z dnia 22
grudnia 2015r. o Zintegrowanym Systemie Kwalifikacji (t.j. Dz.U. z 2018r. poz. 2153, z p6zn zm.).

**) Symbol charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji na poziomie 7, zawartej w zatgczniku do
Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018r. w sprawie charakterystyk drugiego
stopnia efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji na poziomach 6 - 8 Polskiej Ramy Kwalifikacji (Dz.U. z 2018r. poz.2218).
***) Dotyczy wylacznie kierunkéw studiow umozliwiajacych uzyskanie kompetencji inzynierskich — symbol
charakterystyki drugiego stopnia efektow uczenia si¢ dla kwalifikacji umozliwiajacych uzyskanie kompetencji
inzynierskich, zawartej w zalaczniku do Rozporzadzenia Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 14 listopada 2018r.
w sprawie charakterystyk drugiego stopnia efektdéw uczenia si¢ dla kwalifikacji na poziomach 6-8 Polskiej Ramy
Kwalifikacji (Dz.U. z 2018r. poz.2218).

Objasnienie oznaczen:
e przed podkreslnikiem ()

KAR2A — kierunkowe efekty uczenia si¢ dla kierunku Automatyka i Robotyka dla studiow II stopnia i profilu
ogolnoakademickiego;
P — poziom kwalifikacji wg Polskiej Ramy Kwalifikacji (PRK);
7 — poziom w PRK — studia drugiego stopnia;
U —charakterystyka uniwersalna poziomu w PRK (tzw. pierwszego stopnia);
S — charakterystyka typowa dla kwalifikacji uzyskiwanych w ramach szkolnictwa wyzszego (tzw. drugiego
stopnia).

e po podkreslniku ()
W — kategoria wiedzy (G — glebia i zakres, K — kontekst);
U — kategoria umiejetnosci (W — wykorzystanie wiedzy, K — komunikowanie si¢, O — organizacja pracy, U —
uczenie si¢);
K — kategoria kompetencji spotecznych (K — ocena, krytyczne podejscie, O — odpowiedzialnos¢, R— rola
zawodowa);

01, 02, 03, itd. — numery efektow ksztalcenia w danej kategorii.
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7. Matryca efektow uczenia si¢ (zamierzone efekty uczenia sie¢ dla
wszystkich zaje¢ ujetych w planie studiow, w ktorych osiggany jest efekt
kierunkowy)

Matryca efektow ksztatcenia
Przedmioty: 1K-8K, 1KO-3KO, 1S-4S AP, 1S-4S PSI

1K | 2K | 3K | 4K | 5K | 6K |1KO|2KO|3KO| 7K | 8K | 1S | 2S | 3S | 4S | 1S | 2S | 3S | 4S

AP | AP | AP | AP | PSI| PSI | PSI | PSI
KAR2A_W01 X X | X X
KAR2A_W02 | X X
KAR2A_WO03 X X
KAR2A_W04 X | X X
KAR2A_W05 X X X
KAR2A_W06 X X
KAR2A_W07 X X
KAR2A_W08 X X X | X
KAR2A_W09 X X
KAR2A_W10 X
KAR2A_W11 | X
KAR2A_U01 X
KAR2A_U02 | X X
KAR2A_U03
KAR2A_U04 X X | X | X
KAR2A_U05 | X X X
KAR2A_U06
KAR2A_U07 X

KAR2A_U08 X X
KAR2A_U09 X | X

KAR2A_U10 X X
KAR2A_U11 X X | X
KAR2A_U12 | X X X
KAR2A_U13 X X
KAR2A_U14 X
KAR2A_U15 X X X
KAR2A K01 | X | X
KAR2A_K02
KAR2A_K03 X X
KAR2A_K04
KAR2A_K05

X|X| X
XIX| X
x
x

x

XXX X[ X
x
x
x
x
x
X
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Matryca efektow ksztatcenia

Przedmioty: 10-80

10

20

30

40

50

60

70

80

KAR2A_W01

KAR2A_W02

KAR2A_W03

KAR2A_W04

KAR2A_W05

KAR2A_WO06

KAR2A_WO07

KAR2A_W08

KAR2A_W09

KAR2A_W10

KAR2A_W11

KAR2A_U01

KAR2A_U02

KAR2A_UO03

KAR2A_U04

KAR2A_U05

KAR2A_U06

KAR2A_U07

KAR2A_U08

KAR2A_U09

XIX| X

KAR2A_U10

KAR2A_U11

KAR2A_U12

KAR2A_U13

KAR2A_U14

KAR2A_U15

KAR2A_K01

KAR2A_K02

KAR2A_K03

KAR2A_K04

KAR2A_K05
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8. Matryca sposobow weryfikacji i oceny efektow uczenia si¢
osiaggnietych przez studenta w trakcie calego cyklu ksztalcenia (matryca
systemu weryfikacji zakladanych efektow uczenia si¢ dla kierunku
studiow)

Matryce sposobow weryfikacji i oceny efektow uczenia si¢ osiggnietych przez studenta zamieszczono
w sylabusach poszczegolnych przedmiotow:

Zalacznik S2: TreSci programowe przedmiotéw - studia stacjonarne

9. Zajecia lub grupy zajeé, niezaleznie od formy ich prowadzenia, wraz
z przypisaniem do nich efektow uczenia si¢ i tresci programowych
zapewniajacych uzyskanie tych efektow, tj. opis zaje¢ w postaci
sylabusow

Opis zaje¢ w postaci sylabusow poszczegdlnych przedmiotow zawiera:

Zalacznik S2: Tre$ci programowe przedmiotéow - studia stacjonarne

10. Warunki ukonczenia studiow

- Laczna liczba punktow ECTS, konieczna do ukonczenia studiow: 90 ECTS
- Obrona pracy dyplomowej: TAK
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Zalgcznik 1. Charakterystyki naukowo-dydaktyczne kadry kierunku Automatyka i Robotyka studia
drugiego stopnia

Imi¢ i nazwisko: Janusz Baran

Doktor inzynier, data uzyskania: 20.06.1990 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Janusz Baran ma dorobek naukowy w dyscyplinie automatyka, elektronika
i elektrotechnika (dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych). Obszarem jego zainteresowan
naukowych sa cyfrowe uktady sterowania, w szczegdlno$ci sterowanie uktadami nieliniowymi
1 sterowanie w obecnosci niepewnosci.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Baran J., Sroka J.: Uncertainty of ESD Pulse Metrics Due to Dynamic Properties of
Oscilloscope, IEEE Trans. on Electromagnetic Compatibility, 2008, Vol. 50, No. 4,
pp. 802-809

2. Baran J., Sroka J.: Distortion of ESD Generator Pulse Due to Limited Bandwidth of
Verification Path, IEEE Trans. on Electromagnetic Compatibility, 2010, VVol. 52, No. 4, pp.
797-803

3. Baran J.: Disturbance observer based control of active suspension system with uncertain
parameters, Przeglqgd Elektrotechniczny, 2016, Nr 12, s. 194-197

4. Baran J., Jaderko A.: Ukfad sterowania turbiny wiatrowej o regulowanej predkosci
obrotowej i stalym kacie ustawienia lopat z liniowym obserwatorem momentu
aerodynamicznego, Przeglgd Elektrotechniczny, 2017, Nr 12, s. 59-62

5. Baran J., Jaderko A.. Sterowanie turbing wiatrowg z odtwarzaniem momentu
aerodynamicznego, Przeglgd Elektrotechniczny, 2018, Nr 5, s. 47-52

6. Jaderko A., Baran J.. Laboratory setup with squirrel-cage motors for wind turbine
emulation, IEEE "2018 Applications of Electromagnetics in Modern Technique and
Medicine", 2018, pp. 73-76

7. Baran J., Jaderko A.: Stanowisko laboratoryjne z generatorem klatkowym do emulacji
turbiny wiatrowej, Przeglqd Elektrotechniczny, 2018, Nr 12, s. 174-177

Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:
1. przygotowanie materiatow dydaktycznych i ¢wiczen laboratoryjnych do przedmiotu
Cyfrowe przetwarzanie sygnatow (materiaty do wyktadu, oprogramowanie i instrukcje
lab.) (2012-14)
2. przygotowanie materiatdow dydaktycznych i ¢wiczen laboratoryjnych do przedmiotu
Podstawy robotyki (materiaty do wyktadu, oprogramowanie i instrukcje lab.) (2015-17)
3. przygotowanie instrukcji do nowych stanowisk laboratoryjnych z Podstaw automatyki
(2014-16)
opiekun studenckiego Kota Naukowego Automatykow WE (od 1996)
przygotowanie materiatow dydaktycznych i prowadzenie w jezyku angielskim zajeé
z przedmiotu Introduction to Control Systems w ramach ERASMUS+ (od 2013)
6. przygotowanie materiatow dydaktycznych i prowadzenie w jezyku angielskim zaje¢
z przedmiotu Digital Signal Processing w ramach ERASMUS+ (od 2015)

o s
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Imig i nazwisko: Stanistaw Chudzik

Doktor habilitowany inzynier, data uzyskania: 21.11.2013 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prowadzi badania naukowe zwigzane z metrologia elektryczna
wielko$ci nieelektrycznych, a szczegdlnie w zakresie zjawisk dyfuzji ciepla, ktory obejmuje:
teori¢ i techniki wymiany ciepla, modelowanie rozktadu pol temperatury, wykorzystanie
algorytmdéw numerycznych w pomiarach cieplnych, wykorzystanie metod sztucznej inteligencji
w pomiarach cieplnych, projektowanie mikroprocesorowych systeméw pomiarowych
i pomiarowo - sterujgcych, wyznaczanie parametrow cieplnych materiatow, szeroko pojeta
termometri¢, pomiary termowizyjne, analiz¢ metrologiczng doktadnosci pomiaréw, w tym
pomiaréw termowizyjnych.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Chudzik S.: Wykorzystanie metod sztucznej inteligencji w urzadzeniach pomiarowych do
wyznaczania ~ parametrow  cieplnych, monografia, Wydawnictwo Politechniki
Czestochowskiej, Czgstochowa 2013, 182 s

2. Chudzik S.: Zastosowanie tanich czujnikéw inercyjnych w ukladzie regulacji kata
pochylenia pojazdu balansujacego, Przeglgd Elektrotechniczny, 2015, Nr 6, s. 177-180

3. Chudzik S, Minkina W.: Sposob wyznaczania parametrow cieplnych. Politechnika
Czgstochowska, Czestochowa. Int.Cl.: GOIN 25/18 (2006.01), GO1K 17/00 (2006.01).
Rzeczpospolita Polska, Opis patentowy PL 221837 BI1, Zgtoszenie nr 397759 z dn.
09.01.2012. Opublikowane 30.06.2016 WUP 06/16,Warszawa: Urzad Patentowy
Rzeczypospolitej Polskiej, 2016, s. 4s.

4. Chudzik S.: Applying Infrared Measurements in a Measuring System for Determining
Thermal Parameters of Thermal Insulation Materials, Infrared Physics & Technology,
2017, Vol. 81, pp. 296-304

5. Chudzik S.: Koncepcja metody pomiarowej szacowania wielkosci defektow
podpowierzchniowych w materiatach, Przeglgd Elektrotechniczny, 2018, Nr 9, s. 91-94

6. Chudzik S., Dudzik S.: Stanowisko do bezdotykowego wykrywania defektow struktury
badanego przedmiotu, zwlaszcza wygarbowanych skor naturalnych, Politechnika
Czgstochowska, Czestochowa, Int.Cl.: GOIN 21/88 (2006.01), GOIN 25/72 (2006.01).
Rzeczpospolita Polska, Opis patentowy PL 229341 BI1, Zgtoszenie nr 417565 z dn.
12.06.2016, Opublikowane 31.07.2018 WUP 07/18

Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 1997, gtéwnie laboratoria
i wyktady na studiach stacjonarnych i niestacjonarnych, w tym: technika mikroprocesorowa,
programowanie  mikroprocesorow, systemy wbudowane, programowanie  systemoOw
wbudowanych w jezyku C, czujniki i1 interfejsy w pojazdach, procesory sygnatowe,
mikrokontrolery w energoelektronice, technika cyfrowa, podstawy automatyki. Jest promotorem
okoto 40 prac inzynierskich i magisterskich, w tym 5 na kierunku Automatyka i Robotyka.

Najwazniejsze osiagniecia dydaktyczne:

1. Czlonek Uczelnianej Komisji Doktoranckiej Politechniki Czgstochowskiej (od 2016)

2. Udziat w opracowaniu programéw na kierunku Automatyka i Robotyka dla przedmiotow:
technika mikroprocesorowa (2012, 2018), metrologia elektryczna (2018).

3. Funkcja operatora systemu antyplagiatowego na Wydziale Elektrycznym PCz (2009-
2015), w ramach dziatan ,,Uczelnia walczaca z plagiatami”

4. Czlonek Zespolu ds. Ankietyzacji Wydzialu Elektrycznego Politechniki Czestochowskiej
bedacego elementem Struktury Wewnetrznego Systemu Zapewnienia Jakosci Ksztatcenia
na Wydziale Elektrycznym Politechniki Czestochowskiej (2014-2017)

5. Czlonek Zespotu ds. Projektow Dydaktycznych Wydziatu Elektrycznego Politechniki
Czgstochowskiej (2015-2016)

Imi¢ i nazwisko: Sebastian Dudzik
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Doktor habilitowany inzynier, data uzyskania: 27.06.2014 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik prowadzi badania naukowe zwigzane z termografig w podczerwieni
ze szczegblnym uwzglednieniem termografii iloSciowej oraz badan nieniszczacych
z wykorzystaniem  aktywnej  termografii  dynamicznej. Jest autorem  monografii
w jezyku polskim, wspotautorem monografii w jezyku angielskim, a takze kilkudziesigciu prac
z zakresu doktadnos$ci pomiaréw w termografii w podczerwieni, wykorzystania termografii oraz
algorytmow uczenia maszynowego do modelowania i analizy ztozonych zjawisk wymiany ciepta.
Jest wspotautorem czterech patentéw zarejestrowanych w Urzedzie Patentowym RP.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Minkina W., Dudzik S.: Infrared thermography — errors and uncertainties”, John Wiley &
Sons Ltd., Chichester 2009

2. Dudzik S.: A simple method for defect area detection using active thermography, Opto-
Electronics Review, 2009, Vol. 17, No. 4, pp. 338-344

3. Dudzik S.: Approximation of thermal background applied to defect detection using the
methods of active thermography”, Metrology and Measurement Systems, 2010, Vol. XVII,
No. 4, pp. 621-636

4. Dudzik S: Investigations of a heat exchanger using infrared thermography and artificial neural
networks, Sensors & Actuators: A. Physical, 2011, Vol. 166-1, s. 149-156

5. Dudzik S.: Analysis of the accuracy of a neural algorithm for defect depth estimation using
PCA processing from active thermography data, Infrared Physics and Technology, 2013, Vol.
56, pp. 1-7

6. Dudzik S.: Application of the naive Bayes classifier to defect characterization using active
thermography, Journal of Nondestructive Evaluation, 2012, Vol. 31, No. 4, pp. 383-392

7. Dudzik S.: Characterization of material defects using active thermography and an artificial
neural network, Metrology & Measurement Systems, Vol. XX (2013), No. 3, pp. 491-500.

8. Dudzik S.: Two-stage neural algorithm for defect detection and characterization uses an active
thermography, Infrared Physics and Technology, 2015, Vol. 71, pp. 187-197

9. Nagroda zespotowa Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego za osiggni¢cia naukowe, za
monografi¢ pt.: ,,Infrared Thermography — errorsand uncertainties”

10. Dudzik S., Minkina W.: Sposob wyznaczania mocy cieplnej grzejnika, zgtoszenie patentowe
zarejestrowane dnia 17.07.2008 r. w Urzedzie Patentowym RP pod numerem P 385685, PAT-
24/6/7/08, opublikowane dnia 18.01.2010 I. w ,,Biuletynie Urzedu

Patentowego” Nr 02/2010. Decyzja Urzgdu Patentowego Rzeczypospolitej (UPRP)
0 udzieleniu prawa wytacznego nr 214351 na wynalazek z dnia 14.11.2012.

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik prowadzi zaj¢cia dydaktyczne od roku 2000, w tym wyklady,
laboratoria i ¢wiczenia tablicowe zwigzane z teorig sterowania na studiach stacjonarnych
i niestacjonarnych, w tym z: Podstaw Automatyki, Programowania Sterownikow PLC, Systemow
SCADA, Komputerowych Ukladéow Sterowania, Programowania Robotéow, Techniki
Obliczeniowej 1 Symulacyjnej. Jest promotorem prac inzynierskich i magisterskich z zakresu
obejmujacego dyscypling Automatyka, Elektronika i Elektrotechnika.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:

1. Medal Komisji Edukacji Narodowej (2016)

2. Opracowanie programu przedmiotu Sterowniki PLC i Systemy SCADA dla kierunku
Automatyka i Robotyka (2015)

3. Organizacja laboratorium komputerowego Sterowniki PLC i Systemy SCADA (2014)

4. Udziat w opracowaniu stanowisk laboratoryjnych do laboratorium Automatyki
i Sterowania i Cyfrowego Przetwarzania Sygnatéw w ramach modernizacji infrastruktury
dydaktycznej Politechniki Czgstochowskiej — etap II, projekt wspotfinansowany przez
Uni¢ Europejska z Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego w ramach
Regionalnego Programu Operacyjnego Wojewodztwa Slaskiego na lata 2007 — 2013.
Projekt uzyskal dofinansowanie w kwocie 250 000 zi. Stworzenie stanowisk
laboratoryjnych (2010)
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5. Czlonkostwo w zespole ds. utworzenia kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Elektrycznym Politechniki Czestochowskiej. Udzial w tworzeniu programéw przedmiotow
w ramach kierunku. Kierunek zostat utworzony w roku akademickim 2013/2014 (2011)
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Imig¢ i nazwisko: Marian Galtkowski

Magister, data uzyskania: 06.06.1986 r.

filologia angielska, specjalno$¢ nauczycielska

Mgr Marian Gatkowski nie prowadzi badan naukowych zwiazanych z dziedzing nauk
inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Mgr Marian Gatkowski od 1989r. prowadzi zajecia dydaktyczne (lektorat jezyka angielskiego) ze
studentami wszystkich wydziatbw w zakresie Business English oraz jezyka specjalistycznego
zwigzanego z kierunkiem studiéw studentéw. Zajecia te przygotowuja studentow do pracy z
wykorzystaniem jezyka angielskiego. Cyklicznie przygotowuje dla studentow materiaty zwigzane
z tematyka zajec.
Najwazniejsze osiagniecia dydaktyczne:

1. Uzyskanie nagrody NOBELek.

2. Prowadzenie zaje¢ w trybie e-learningowym w semestrze zimowym roku akademickiego
2019/20.
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Imi¢ i nazwisko: Zbigniew Galuszkiewicz

Magister inzynier, data uzyskania: 12.08.2005 r.

Mgr inz. Zbigniew Gatuszkiewicz prowadzi badania naukowe zwigzane z wysokoobrotowymi
bezszczotkowymi silnikami pradu stalego, magazynami energii -elektrycznej, miynami
elektromagnetycznymi oraz uktadami energoelektronicznymi w zakresie sterowania silnikami PM
BLDC i pozostatymi uktadami.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. CatusS., Nowak W., Poptawski T., Ozga K., Catus D., Chmiel M., Sottysik M., Majchrzak
A., Guerreiro C.B., Thorne R.J., Bouman E.A., Michatek M., Dziubaltowski P.,
Gatuszkiewicz P., Superson-Polowiec B., Perkowski I., Trojnacki M., Stankowski T.,
Gatka B., Wezgowiec M., Chabecki P., Zacharski P., Melka K.: Gmina Samowystarczalna
Energetycznie (red. S. Catus), Czestochowa 2017, 18 toméw

2. Makarchuk O., Catus D., Moroz V., Galuszkiewicz Z., Galuszkiewicz P.: Two-dimensional
FEM-analysis of eddy currents loss in laminated magnetic circuits, Electrical engineering
& electromechanics, 2019, No.1, pp. 41-45

3. Galuszkiewicz Z., Gatluszkiewicz P., Calus D., Szymczykiewicz E.: Magazyny Energii
jako element poprawy efektywnosci ekonomicznej indywidualnych gospodarstw
domowych, w ,Mozliwosci 1 horyzonty ekoinnowacyjnosci. Samowystarczalnosé¢
energetyczna i poprawa jako$ci powietrza” (red. D. Calus, A. Michalski, R. Luft), Instytut
Ochrony Srodowiska — Parnstwowy Instytut Badawczy, Warszawa, 2017, s. 31-44

4. Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P., Catus D., Szymczykiewicz E.: System przetwarzania
energii —magazyn energii kinetycznej na bazie silnika PM BLDC, V Sympozjum Naukowe
"ProEnergo" - Mozliwosci i Horyzonty Ekoinnowacyjnosci pod tytutem Zielona energia,
Instytut Ochrony Srodowiska — Panstwowy Instytut Badawczy, Warszawa, 2018, s. 104-
114

5. Special Award No: INNOPA/TH/SA/11/02/2018, Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P.,
Catus D., Ozga K. — Electrical Energy Processing, Storage and Recovery System KAPS,
Bangkok International Intellectual Property, Invention, Innovation Technology Exposition
(IPITEX) 2018, 2-6.02.2018

6. Gold Award: Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P., Catus D., Ozga K. — Electrical Energy
Processing, Storage and Recovery System KAPS, The 5th International Young Inventors
Award, 19-22.09.2018, Inna Grand Bali Beach, Sanur, Bali, Indonesia

7. Gold Medal: Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P., Catus D., Ozga K. — Electrical Energy
Processing, Storage and Recovery System KAPS, Warsaw Invention Show IWIS 2018,
15-16.10.2018, Warsaw

8. Silver Medal: Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P., Catus D., Ozga K. — Electrical Energy
Processing, Storage and Recovery System KAPS, iENA 2018, 03.11.2018, Nuremberg

9. NASR Award — Special Prize: Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P., Catus D., Ozga K.
— Electrical Energy Processing, Storage and Recovery System KAPS, iENA 2018,
03.11.2018, Nuremberg

10. Silver Medal: Gatuszkiewicz Z., Gatuszkiewicz P., Catus D., Ozga K. — Electrical Energy
Processing, Storage and Recovery System KAPS, PALEXPO, 11-15.04.2018, Geneva

Mgr inz. Zbigniew Galuszkiewicz prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 2017 (gtéwnie
laboratoria oraz ¢wiczenia) zwigzane z energoelektronikg oraz uktadami napedowymi
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Imi¢ i nazwisko: Stawomir Gry$

Dr hab. inz., data uzyskania: 25.10.2013 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / informatyka techniczna i telekomunikacja
Dr inz., data uzyskania: 05.06.2003 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr hab. inz. Stawomir Gry$ prowadzi badania naukowe w obszarze metrologii nad zastosowaniem
termografii w podczerwieni do wykrywania i charakteryzacji defektéw znajdujacych si¢ wewnatrz
struktury badanych materiatéw, w tym materiatow elektrotechnicznych. Badania obejmuja:
analityczne i numeryczne modelowanie zjawisk cieplnych zachodzacych w materiale poddanym
pobudzeniu energetycznemu, opracowanie algorytméw automatycznego przetwarzania
zarejestrowanych w czasie sekwencji termograméw 1 ocene¢ dokladno$ci charakteryzacji
defektow. Uczestniczyl w wielu projektach badawczo-rozwojowych finansowanych przez
instytucje rzadowe KBN, MNiSW oraz pracach zleconych
z przemystu, m.in. dla energetyki zawodowej w zakresie diagnostyki. Jest ekspertem NCBIR oraz
cztonkiem Komisji Metrologii PAN Oddziat w Katowicach.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Minkina W., Dudzik S., Gry$ S., Bledy pomiaréow termograficznych — przyktady
obliczeniowe, rozdziat w Wybrane problemy wspotczesnej termografii i termometrii
w podczerwieni (red. W. Minkina), Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej,
Czestochowa, 2011, s. 113-118

2. Grys S., Minkina W., Vokorokos L., Automated characterisation of subsurface defects by
active IR thermographic testing — Discussion of step heating duration and defect depth
determination, Infrared Physics & Technology, 2015, Vol. 68, s. 84-91

3. Gry$ S., Vokorokos L., Borowik L., Size determination of subsurface defect by active
thermography — Simulation research, Infrared Physics & Technology, 2014, Vol. 62,
S. 147-153

4. Grys$ S., Filtered thermal contrast based technique for testing of material by infrared
thermography, Opto-Electronic Review, 2011, Vol. 19 (2) 2011, s. 234-241

5. Gry$ S. (2012) “New thermal contrast definition for defect characterisation by active
thermography” Measurement, vol. 45, p. 1885-1892. (ISSN 0263-2241, IF=1,339, lista A
MNIiSW — 25 pkty).

6. Grys$ S., Determining the dimension of subsurface defects by active infrared thermography
— experimental research, Journal of Sensors and Sensor Systems, 2018, Vol. 7, s. 153-160.

7. Chudzik S., Grys S., Minkina W., The application of the artificial neural network and hot
probe method in thermal parameters determination of heat insulation materials. Part 1 —
thermal model consideration, Proceding of IEEE International Conference on Industrial
Technology ICIT'2009, 09-13 luty 2009, Melbourne

8. Chudzik S., Minkina W., Gry$ S., The application of the artificial neural network and hot
probe method in thermal parameters determination of heat insulation materials. Part 2 —
application of the neural network, Proceding of IEEE International Conference on
Industrial Technology 1CIT'2009, 09-13 luty 2009, Melbourne, 5s.

9. Minkina W., Dudzik S., Gry$ S., Bledy pomiaréw termowizyjnych — praktyczne przyktady
obliczeniowe, artykut zaproszony, Utrzymanie ruchu, 2015, Vol. 2, s. 23-26

10. Gry$ S., Tkacz M., Gancarczyk M., Bezprzewodowy pomiar ci$nienia i temperatury
powietrza w kole samochodowym, Zeszyty Naukowe Wydziatu Elektrotechniki
i Automatyki Politechniki Gdanskiej, 2016, Vol. 49, s. 25-31

Dr hab. inz. Stawomir Gry$ prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 1997 na studiach stacjonarnych
1 niestacjonarnych na wszystkich kierunkach. Jako prodziekan wspoltworzyl program studiow w
2013 roku dla k. Automatyka i Robotyka pierwszego stopnia. Wielokrotnie nagradzany nagrodami
rektora PCz za dziatalno$¢ dydaktyczng i organizacyjng. Rozwingt wspotprace wydziatu w
zakresie modyfikacji oferty ksztalcenia WE z firmg ZF z branzy motoryzacyjnej. Organizator
corocznej imprezy integrujacej ucznidow szkol ponadgimnazjalnych z uczelnig ,,Turnieju pitki

28




noznej o puchar Dziekana Wydziatu Elektrycznego PCz”. Wypromowatl ponad 70 absolwentow
studiow inzynierskich 1 magisterskich.

Najwazniejsze osiagniecia dydaktyczne:

1.
2.

3.
4.

10.

Modernizacja i rozwdj Laboratorium Techniki Mikroprocesorowej (1997-nadal)
Autorstwo podrecznika: ,,Arytmetyka komputerow w praktyce”, Wyd. Naukowe PWN,
Warszawa, 2007, 182 s., (dodruk 2013).

Prodziekan ds. Nauczania — m.in. odpowiedzialny za proces dydaktyczny (2012-2016)
Czionek Ueczelnianej Komisji ds. Zapewnienia Jakosci Ksztatcenia, Politechnika
Czestochowska (2012-2016).

Przewodniczacy Wydziatlowej Komisji ds. Zapewnienia Jako$ci Ksztalcenia, Wydziat
Elektryczny, Politechnika Cz¢stochowska (2017-nadal)

Opiekun Studenckiego Kota Naukowego Technik Mikroprocesorowych (1999-nadal)
Prowadzenie zaj¢¢ w jezyku angielskim dla studentow zagranicznych z przedmiotow
Computer Architecture, Embedded Systems, Logical devices (2013-nadal)

Trzykrotny udziat w programie Erasmus+, Staff mobility for teaching and training
activities, Wydziatu Elektrotechniki i Informatyki Uniwersytetu Technicznego
w Koszycach (2013), Universitatea "1 Decembrie 1918" Alba lulia (2015), VSB -
Technicka Unversita Ostrava, 2018 (wyklady dla studentow w jezyku angielskim).
Wyréznienie za zajecie I miejsca wérdd , Najpopularniejszy Prowadzacy Cwiczenia na
Wydziale Elektrycznym” — NOBELEK’2010 nadane przez AEISEC Miedzynarodowe
Stowarzyszenie Studentow dzialajace przy Wydziale Zarzadzania Politechniki
Czgstochowskiej

Wyréznienie za zajgcie 1 miejsca wsrdd ,,Najpopularniejszy Prowadzacy Wyktady na
Wydziale Elektrycznym” — NOBELEK’2009 nadane przez AEISEC Miedzynarodowe
Stowarzyszenie Studentow dzialajace przy Wydziale Zarzadzania Politechniki
Czestochowskiej
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Imig¢ i nazwisko: Pawel Jablonski

Doktor habilitowany inzynier, data uzyskania: 24.04.2014 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr hab. inz. Pawel Jabtonski zajmuje si¢ zagadnieniami elektrotechniki zwigzanymi z polem
elektromagnetycznym, m.in. torami wielkopradowymi, metodami analizy zagadnien polowych, w
szczegblnosci metoda elementéw brzegowych, nowymi materiatami elektrotechnicznymi na bazie
kompozytow polimerowych, zagadnieniami teoretycznymi dotyczacymi pomiaru rezystywnosci
cienkich warstw, stratami w materiatach magnetycznych. Jest autorem lub wspotautorem okoto
90 prac  naukowych, w  tym  artykutbw = w  czasopismach  naukowych
1 materiatach konferencyjnych, a takze monografii habilitacyjnej. Uzyskiwat nagrody Rektora za
osiagniecia naukowe.

Najwazniejsze osiagnigcia haukowe:

1. Jabtonski P.: Analiza statycznego i harmonicznego pola elektrycznego i magnetycznego w
otoczeniu struktur cienko$ciennych z wykorzystaniem metody elementéw brzegowych
(monografia habilitacyjna), Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej, Czgstochowa,
2013

2. Szczegielniak T., Pigtek Z., Baron B., Jabtonski P., Kusiak D., Pasierbek A.: A Numerical
Method for Magnetic Field Determination in Three-Phase Bus-Bars of Rectangular Cross
Section, Turkish Journal of Electrical Engineering & Computer Sciences, 2016, Vol. 24,
pp. 1279-1291

3. Jakubas A., Jabtonski P.: Modeling of four-electrode system to determine the resistance of
antistatic coatings — Optimizing the size of the measurement area, Journal of Electrostatics,
2015, Vol. 77, pp. 130-138

4. Jakubas A., Jabtonski P.: The influence of electrode size on resistance measurement in the
modified four-electrodes method, Measurement, 2017, VVol. 108, pp. 34-40

5. Bambynek D., Jakubas A., Jablonski P.: Badaniec mozliwosci ekranowania pola
elektromagnetycznego przez wybrane kompozyty polimerowe, Przeglgd Elektro-
techniczny, 2017, Nr 1, s. 121-124

6. Pigtek Z., Baron B., Jabtonski P., Kusiak D., Szczegielniak D.: Numerical method of
computing impedances in shielded and unshielded three-phase rectangular busbar systems,
Progress In Electromagnetics Research B, 2013, Vol. 51, pp. 135+156

7. Szczegielniak T., Kusiak D., Jabtonski P., Pigtek Z.: Power Losses in a Three-Phase Single-
Pole Gas-Insulated Transmission Line (GIL), International Review of Electrical
Engineering (IREE), 2013, Vol. 8, No. 5, pp. 1624-1630

Dr hab. inz. Pawel Jabtonski prowadzi lub prowadzil zajecia m.in. z Elektrotechniki, Teorii
obwodow, Teorii pola elektromagnetycznego, Wybranych zagadnien teorii obwodow,
Modelowania w elektrotechnice, Metod numerycznych, Wybrane zagadnienie z elektrotechniki
(zajecia ze studentami studium doktoranckiego). Prowadzi lub prowadzil zajecia ze studentami
programu Erasmus z przedmiotéw Circuit theory, Electromagnetic field theory. Jest autorem
4 podrecznikéw, w tym jednego w jezyku angielskim. Jest promotorem okolo 30 prac
inzynierskich i magisterskich.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:

1. Wspdtautorstwo podrecznika Piatek Z., Jabtonski P.: Podstawy teorii pola elektro-
magnetycznego, WNT, Warszawa 2010, ss. 465

2. Autorstwo podrecznika Jabtonski P.: Engineering Physics — Electromagnetism. Handbook
(EFE), podrecznik w wersji elektronicznej na CD zarejestrowany w BIBLIO (29213),
Czestochowa 2009, ss. 311

3.  Wspotautorstwo podrecznika Jabtoniski P., Piatek Z.: Przyktady i zadania z podstaw teorii
pola elektromagnetycznego. Czes¢ 1, Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej,
Czgstochowa 2008, ss. 275

4. Autorstwo wykladéw do Electromagnetic field theory (nagroda Rektora) oraz do Circuit
theory
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5. Prowadzenie zaj¢¢ w ramach programu Erasmus z przedmiotow Circuit theory,
Electromagnetic field theory
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Imi¢ i nazwisko: Beata Jakubiec

Doktor inzynier, data uzyskania: 27.09.2005 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / inzynieria materiatowa

Dr inz. Beata Jakubiec w pracy naukowej zajmuje si¢ zagadnieniami z obszaru dyscypliny
automatyki, elektroniki i elektrotechniki, zwigzanymi z modelowaniem i symulacja ukladoéw
dynamicznych, przede wszystkim napedow elektrycznych ukladéw zrobotyzowanych oraz
zastosowaniem elementéw sztucznej inteligencji, zwlaszcza logiki rozmytej, w przemystowych
uktadach sterowania.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Jakubiec B.: Fuzzy Logic Controller for Robot Manipulator Control System, Applications
of Electromagnetics in Modern Techniques and Medicine (PTZE), 2018, pp. 77-80,

2. Jakubiec B.: Ukfady zasilania zrobotyzowanych systemow transportowych, Autobusy,
Technika, Eksploatacja, Systemy Transportowe, 2018, Vol. 19, Nr 6 (220), s. 486-489

3. Jakubiec B.: Application of simulation models for programming of robots, Society,
Integration, Education, Proceedings of the International Scientific Conference, Rezekne,
2018, Vol. V, pp. 283-292

4. Jakubiec B.: Computer model of electric vehicle drive system fed from hybrid energy
storage system, Przeglgd Elektrotechniczny, 2016, Nr 12, s. 57-60

5. Jakubiec B.: Naped pojazdu elektrycznego z wielofazowym silnikiem synchronicznym
z magnesami trwatymi, Przeglgd Elektrotechniczny, 2015, Nr 12, s. 125-128

6. Jakubiec B.: Sterowanie rozmyte w napedzie z wielofazowym PMSM, Technika
Transportu Szynowego, 2015, Nr 12 (261), s. 687-690

7. Jakubiec B.: Naped bezszczotkowego silnika pradu stalego z rozmytym regulatorem
predkosci, Przeglgd Elektrotechniczny, 2014, Nr 12, s. 211-213

8. Jakubiec B.: Model elektrycznego ukladu napedowego matego systemu mobilnego,
Przeglgd Elektrotechniczny, 2013, Nr 12, s. 173-176

9. Jakubiec B.: Zastosowanie napedu elektrycznego w bezzatogowych statkach powietrznych,
TTS Technika Transportu Szynowego, 2012, nr 9, s. 3217-3222

Dr. inz. Beata Jakubiec prowadzi zaje¢cia dydaktyczne od roku 1996 (wyktady, laboratoria,
¢wiczenia) zwigzane z automatyka, robotyka oraz automatyzacja i robotyzacjg procesOw
przemystowych na studiach stacjonarnych i niestacjonarnych, m. in: Podstawy automatyki,
Podstawy robotyki, Sterowniki mikroprocesorowe. Jest promotorem ponad 30 prac inzynierskich
i magisterskich z zakresu Automatyki i Robotyki oraz Elektrotechniki.

Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:

1. czlonek Zespotu ds. modyfikacji programu ksztalcenia dla kierunku Automatyka
i Robotyka, Wydzial Elektryczny, Politechnika Cz¢stochowska (od 2018)

2. 1iII miejsce w kategorii prac inzynierskich w konkursie ,,Najlepsza praca dyplomowa”
organizowanym przez Stowarzyszenie Elektrykow Polskich Oddziat Czestochowski
(2018)

3. Koordynator Zespotu ds. Krajowych Ram Kwalifikacji dla kierunku Elektrotechnika,

Wydziat Elektryczny, Politechnika Czgstochowska (2012-2017)

Koordynator Wydziatowy ds. Targow Edukacyjnych WE PCz (2017)

Koordynator i uczestnik nastgpujacych wydarzen: , Festiwal Nauki PCz”, ,,Industriada” -

nagroda Rektora PCz zespotowa Il stopnia za przygotowanie prezentacji naukowo-

dydaktycznych podczas Festiwalu Nauki i Industriady (2015 oraz 2016)

6. Przygotowanie i modernizacja ¢wiczen laboratoryjnych dla przedmiotow: Robotyzacja
procesow przemystowych, Podstawy robotyki, Sterowniki mikroprocesorowe

ok
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Imi¢ i nazwisko: Andrzej Jaderko

Doktor inzynier, data uzyskania: 18.03.1997 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Andrzej Jaderko prowadzi badania naukowe zwigzane z identyfikacja parametrow silnika
indukcyjnego, zwtaszcza w bezczujnikowych uktadach regulacji, sterowaniem elektrownia
wiatrowa o pionowej osi obrotu (VAWT), a takze bezpieczenstwem uzytkowania napeddéw
elektrycznych. Jest autorem oryginalnej metody identyfikacji indukcyjno$ci wzajemnej maszyny
indukcyjnej klatkowej, stosowanej w ukladach napedowych. Dziatalno$¢ naukowa obejmuje
szeroko pojeta tematyke automatyki napedow elektrycznych, automatyki oraz energoelektroniki,
tj. przeksztattnikowych uktadow napgdowych oraz metod ich sterowania, a takze budowy
wysokoczestotliwosciowych przeksztattnikoéw w technologii SiC i GaN.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Jaderko A., Pietryka J.: Convergence of the identification algorithm applied to the mutual
inductace of the induction motor, Archives of Electrical Engineering, 2012, vol. 61(3),
s. 337-345

2. Jaderko A., Nowak M.: Zastosowanie sieci neuronowej do poprawy jakos$ci algorytmu
identyfikacji indukcyjnosci wzajemnej uzwojen silnika asynchronicznego, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2013, Nr 12, s. 365-369

3. Jaderko A., Swadowski M., Zygon K.: Optymalizacja nowoczesnych zasilaczy
impulsowych, Przeglgd Elektrotechniczny, 2015, Nr 1, s. 152-155

4. Jaderko A., Gala M., Jagieta K., Rak J.: Integrated Multimotor Elecrical DC Drive for
Metallurgical Rolling Table, Acta Mechanica Et Automatica, 2015, Vol. 9, No 2, s. 93-98

5. Jaderko A., Baran J.: Uklad sterowania turbiny wiatrowej o regulowanej predkosci
obrotowej 1 stalym kacie ustawienia lopat z liniowym obserwatorem momentu
aerodynamicznego, Przeglqd Elektrotechniczny, 2017, Nr 12, s. 59-62

6. Jaderko A., Baran J.: Sterowanie turbing wiatrowg z odtwarzaniem momentu
aerodynamicznego, Przeglqd Elektrotechniczny, 2018, Nr 5, s. 47-52

7. Baran J., Jaderko A.. Laboratory setup with squirrel-cage motors for wind turbine
emulation, IEEE Explorer — conference proceedings: PTZE 2018 Applications of
Electromagnetics in Modern Techniques and Medicine

8. Baran J., Jaderko A.: Stanowisko laboratoryjne z silnikami indukcyjnymi do emulacji
turbiny wiatrowej, Przeglqd Elektrotechniczny, 2018, Nr 12, s. 174-177

9. GalaM, Jaderko A.: Assessment of the impact of photovoltaic system on the power quality
in the distribution network, Przeglgd Elektrotechniczny, 2018, Nr 12, s. 162-165

10. Gata M, Jaderko A.: Assessment of the impact of micro wind turbine on the power quality
in the distribution network, Przeglgd Elektrotechniczny, 2019, Nr 1, s. 33-36

Dr inz. Andrzej Jaderko w ramach swojej pracy dydaktycznej prowadzi wyktady, ¢wiczenia
laboratoryjne i seminaria z przedmiotow: automatyka napedu elektrycznego, sterowanie uktadow
napedowych, mikromaszyny, odnawialne zrodta energii, elektromaszynowe systemy napedowe,
komputerowe sterowanie napedow i procesow. Jest promotorem ponad 200 prac dyplomowych
magisterskich i inzynierskich z zakresu elektrotechniki. Jest réwniez wykonawca kompleksowe;j
modernizacji laboratorium automatyki napgdu elektrycznego oraz tworcg laboratorium
odnawialnych zrédet energii Wydziatu Elektrycznego PCz.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:

1. Modernizacja i budowa stanowisk dydaktycznych w laboratorium automatyki napg¢du
elektrycznego (2013 — 2017)

2. Modernizacja i budowa stanowisk dydaktycznych w laboratorium mikromaszyn (2015 —
2017)

3. Modernizacja i budowa stanowisk dydaktycznych w laboratorium elektromechanicznych
systemow napgdowych (2014 — 2017)

4. Budowa stanowisk dydaktycznych w laboratorium komputerowego sterowania napgedow
i procesow (2014 — 2015)
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https://sssr.opi.org.pl/sssr-web/site/publication-details?publicationId=b443d6b462d89a32
https://sssr.opi.org.pl/sssr-web/site/publication-details?publicationId=b443d6b462d89a32

Budowa stanowisk dydaktycznych w laboratorium odnawialnych Zrodet energii (2014 —
2017)

Opiekun Studenckiego Kola Naukowego Automatyki Napedu Elektrycznego (2017 —
obecnie)

Nagroda Rektora PCz dydaktyczna zespotowa I stopnia (2013)

Nagroda Rektora PCz dydaktyczna zespolowa Il stopnia (2013)

Nagroda Rektora PCz dydaktyczna indywidualna 11 stopnia (2016)

0 Nagroda Rektora PCz dydaktyczna indywidualna Il stopnia (2017)
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Imi¢ i nazwisko: Andriy Kityk

Profesor, data uzyskania: 11.02.2009 r.

dziedzina nauk $cistych i przyrodniczych / nauki fizyczne

Prof. dr hab. inz. Andriy Kityk prowadzi badania naukowe w zakresie materiatow
elektrotechnicznych, w tym nanokompozytéw i materiatow elektroluminescencyjnych. Badania
obejmujg modelowanie, technologie, analize wlasciwosci oraz zastosowania tych materiatow
w urzadzeniach elektroluminescencyjnych oraz optoelektronicznych.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Gagsiorski P., Matusiewicz M., Gondek E., Uchacz T., Danel A., Wojtasik K., Shchur
Ya., Kityk A.V.: On the spectral properties of methyl and methoxy derivatives of 1,3-
diphenyl-1H-pyrazolo[3,4-b]quinoxalines: Experiment and DFT/TDDFT calculations,
Spectrochimica Acta Part A: Molecular and Biomolecular Spectroscopy, 2017, Vol. 186,
pp. 89-98

2. Gasiorski P., Matusiewicz M., Gondek E., Pokladko-Kowar M., Armatys P., Wojtasik K.,
Danel A., Uchacz T., Kityk A.V.: Efficient green electroluminescence from 1,3-diphenyl-
1H-pyrazolo[3,4-b]quinoxaline dyes in dye-doped polymer based electroluminescent
devices, Dyes and Pigments, 2018, Vol. 151, pp. 380-384

3. Ggsiorski P., Matusiewicz M., Gondek E., Uchacz T., Wojtasik K., Danel A., Shchur
Ya.,, Kityk A.V.. Synthesis and spectral properties of halogen methyl-phenyl-
pyrazoloquinoxaline fluorescence dyes: Experiment and DFT/TDDFT calculations,
Journal of Luminescence, 2018, Vol. 198, pp. 370-377

4. Gasiorski P., Matusiewicz M., Gondek E., Uchacz T., Wojtasik K., Danel A., Shchur
Ya., Kityk A.V.: Synthesis and spectral properties of Methyl-Phenyl pyrazoloquinoxaline
fluorescence emitters: Experiment and DFT/TDDFT calculations, Optical Materials, 2018,
Vol. 75, pp. 719-726

Prof. dr hab. inz. Andriy Kityk prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 2001, w tym zaréwno
wyktady jak i laboratoria w zakresie podstaw informatyki oraz programowania.
Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:

1. Opracowanie instrukcji laboratoryjnych z przedmiotu Podstawy Programowania
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Imi¢ i nazwisko: Mirostaw Kornatka

Doktor inzynier, data uzyskania: 18.09.2000

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Mirostaw Kornatka prowadzi badania naukowe zwiazane z analizg niezawodno$ci systemu
elektroenergetycznego, zwlaszcza w zakresie stosowania metod nieparametrycznych. Dziatalno$¢
naukowa obejmuje rowniez szeroko pojeta tematyke analizy danych w srodowisku R jak rowniez
baz danych (SQL).

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Kornatka M.: ,,Prognozowanie kluczowych wskaznikow efektywno$ciowych w modelu
regulacji jakosciowej” Przeglad Elektrotechniczny 3/2017 R.93, ISSN 0033-2097, str. 48-
51.

2. Komatka M.: ,,Distribution of SAIDI and SAIFI Indices and the Saturation of the MV
Network with Remotely Controlled Switches” Proc. 18th Int. Scientific Conference on
Electric Power Engineering (EPE'2017), Kouty nad Desnou, Czechy (17 do 19 maja 2017
r.). Prague, pp. 472-475 e-ISBN 978-1-5090-6406-9 ISBN 978-1-5090-6405-2 DOI:
10.1109/EPE.2017.7967243

3. M. Kolcun, M. Kornatka, A. Gawlak, Zsolt Conka: “Benchmarking the reliability of
medium-voltage lines” Journal of Electrical Engineering DOI: 10.1515/jee-2017-0031,
Print (till 2015) ISSN 1335-3632, on-line ISSN 1339-309Xc 2017FEI STU pp. 212-215

4. Kornatka M.: “Simulation method for determining the SAIDI and SAIFI indicators”, Proc.
9th  Int.  Scientific ~ Symposium  on  Electrical Power  Engineering,
ELEKTROENERGETIKA 2017 12-14 September 2017 Stara Lesna, Slovak Republic pp.
72-75

5. Kornatka M. Analysis of the exploitation failure rate in Polish MV networks.
“Eksploatacja i Niezawodnosc — Maintenance and Reliability” 2018; 20 (3): 413-419,
http://dx.doi.org/10.17531/ein.2018.3.9.

6. Kornatka M. Smart metering jako element systemu monitorowania stanu sieci
dystrybucyjnej. Rozdziat w monografii ,,Mozliwosci i horyzonty ekoinnowacyjnosci.
Zielona energia” pp.72-82, Czgstochowa, 2018

7. Dudek G., Gawlak A., Kornatka M., Szkutnik J.: Analysis of Smart Meter Data for
Electricity Consumers. Proc. 15th Int. Conf. on European Energy Market (EEM'2018),
2018, ISBN 978-1-5386-1488-4, (5s)

8. Dudek G., Gawlak A., Kornatka M., Szkutnik J.: The Method of Detecting lllegal
Electricity Consumption Using the AMI System. Proc. 15th Int. Conf. on European
Energy Market (EEM'2018), ISBN 978-1-5386-1488-4, (55)

9. Kornatka. M, Gawlak A., Dudek G.: Determination of reliability indicators of the
distribution network based on data from AMI. 14th International Scientific Conference
Forecasting in Electric Power Engineering (PE 2018), - E3S Web of Conferences Vol. 84.
—DOI:10.1051/e3sconf/20198402004

10. Kornatka. M: Analiza niezawodno$ci krajowych sieci dystrybucyjnych metodami
nieparametrycznymi, monografia, Wydawnictwo Politechniki Czgstochowskie;j,
Czestochowa, 2019 ISBN 978-83-7193-701-9

Dr inz. Mirostaw Kornatka w ramach swojej pracy dydaktycznej prowadzi wyktady, ¢wiczenia
laboratoryjne i seminaria z przedmiotéw: elektroenergetycznej automatyki zabezpieczeniowej,
baz danych. Jest promotorem ponad 63 prac dyplomowych magisterskich i inzynierskich z zakresu
elektrotechniki i informatyki. Jest rowniez wykonawca nowych stanowisk laboratoryjnych dla
laboratorium elektroenergetycznej automatyki zabezpieczeniowej Wydziatu Elektrycznego PCz.
Zaangazowanie dydaktyczne i organizacyjne Mirostawa Kornatki zostalo wyrdznione 6
indywidualnymi i zbiorowymi nagrodami Rektora Politechniki Czgstochowskiej.

Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:

W latach 2008-2010 prowadzit zajecia dydaktyczne dla pracownikéw przedsiebiorstw
energetycznych na studiach podyplomowych ,,Energetyka jutra”, wspotfinansowanych z funduszy
UE. Projekt ten byt realizowany dla kadry zarzadzajacej i menadzerskiej oddziatéw
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energetycznych obecnego Tauron S.A. Swoje o$wiadczenie naukowe i dydaktyczne przekazywat
rowniez wyjezdzajac do osrodkow zagranicznych w ramach programu Erasmus + Staff Mobility
for Teaching, prowadzac zajgcia dydaktyczne, realizowanych w trakcie czerech wyjazdow: w
latach 2013, 2014, 2016 i 2017.
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Imi¢ i nazwisko: Marek Kurkowski

Doktor inzynier, data uzyskania: 16.01.2001 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Marek Kurkowski prowadzi badania skupiajace si¢ na problematyce zwigzanej
z technika §wietlng, projektowaniem o$wietlenia, prognozowaniem zuzycia energii na oswietlenie,
efektywnoscig energetyczng zrodet, opraw 1 instalacji os$wietleniowych, jakoscia energii
elektrycznej, pomiarami wielkosci elektrycznych i nieelektrycznych

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Biaton T., Pasko M., Mirowski J., Kurkowski M.: Projektowanie pasywnych filtrow
rezonansowych do tlumienia wyzszych harmonicznych pradu w instalacjach
oswietleniowych, materialy XXXVIII Miedzynarodowej Konferencji z Podstaw
Elektrotechniki i Teorii Obwodow IC-SPETO Gliwice-Ustron 20-23.05.2015, s. 85-86

2. Biatoh T., Pasko M., Mirowski J., Kurkowski M.: Zastosowanie $rodowiska
komputerowego wspomagania obliczen SCILAB do projektowania pasywnych filtrow
rezonansowych, materialy XXXVIII Miedzynarodowej Konferencji z Podstaw
Elektrotechniki i Teorii Obwodow IC-SPETO Gliwice-Ustron 20-23.05.2015, s. 87-88

3. Mirowski J., Kurkowski M., Biaton T., Pasko M.: Harmoniczne pragdu w instalacjach
o$wietleniowych, Przeglgd Elektrotechniczny, 2015, Nr 8, s. 180-184

4. Kurkowski M., Mirowski J., Poptawski T., Pasko M., Biaton T.: Analiza metodologii
wyznaczania sktadowych energii elektrycznej, materialy XXV Sympozjum Srodowiskowe
PTZE Zastosowania Elektromagnetyzmu w Nowoczesnych Technikach i Medycynie.
Wieliczka, 28.06-01.07.2015, s. 175-177

5. Kurkowski M., Mirowski J., Poptawski T., Pasko M., Biaton T.: Pomiary energii biernej w
instalacjach niskiego napi¢cia, Przeglgd Elektrotechniczny, 2016, Nr 4, s. 144-147

6. Biaton T., Mirowski J., Pasko M., Kurkowski M.: Wptyw zrédet $wiatta z diodami LED na
jakos¢ energii elektrycznej, materialy XXXIX Miedzynarodowej Konferencji z Podstaw
Elektrotechniki i Teorii Obwodow IC-SPETO Gliwice-Ustron 18-21.05.2016, s. 85-86

7. Biaton T., Pasko M., Mirowski J., Kurkowski M.: Design of passive resonance filters for
attenuation of higher current harmonics in single-phase installations, Elektryka, 2016,
Zeszyt 2 (238), s. 49-68

8. Kurkowski M., Fiotka K,. Mirowski J., Poptawski T., Pasko M., Biaton T.: Analiza zmian
wartosci wspotczynnika THDI w instalacjach o$wietleniowych budynku przemystowego,
materialy XXVII Sympozjum Srodowiskowego PTZE Zastosowania Elektromagnetyzmu
w Nowoczesnych Technikach i Medycynie, Mierzecin, 18-21.06.2017, s. 144-145

9. Poptawski T., Kurkowski M., Mirowski J., Pasko M., Bialon T.: Pasywne filtry
rezonansowe Ww instalacjach o$wietleniowych ze zrodlami LED, materialy XL
Miedzynarodowej Konferencji z Podstaw Elektrotechniki i Teorii Obwodow IC-SPETO
Gliwice-Ustron 17-20.05.2017, s. 111-112

10. Kurkowski M.: Analiza parametrow os$wietleniowych i elektrycznych w instalacjach
drogowych z oprawami wyladowczymi 1 regulatorami napigcia, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2018, Nr 2, s. 134-137

Dr inz. Marek Kurkowski prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 1994. Sg one zwigzane
z Metrologia elektryczng, Pomiarami elektrycznymi wielkosci nieelektrycznych, Technika
swietlng, Efektywnoscia zuzycia energii elektrycznej, Systemami pomiarowymi, Analizg jakosci
energii elektrycznej, Urzadzen elektrycznych.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:
1. Promotorem kilkudziesi¢ciu prac inzynierskich i magisterskich z zakresu Elektrotechniki
2. Modernizacja i budowa stanowisk dydaktycznych w Laboratoriach: Urzadzen
elektrycznych, Pomiary w systemach o$wietleniowych (2012-nadal)
3. Pelnomocnik Rektora PCz ds. Wdrazania Krajowych Ram Kwalifikacji (2011-2012)
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Cztonek Wydziatowej Komisji ds. programow nauczania (1999-2006), przewodniczacy
Wydzialowej Komisji ds. programoéw nauczania (2006-2012), przewodniczacy
Wydziatlowej Komisji do opracowania nowych programéw dla kierunkéw prowadzonych
na WE (2006-2012)

Osoba odpowiedzialna za uktadanie zlecen dydaktycznych, korekt¢ i nadzér nad ich
realizacja, nadzor podziatu studentow na specjalnosci (od 2006 — nadal)

Cztonek Wydzialowej Komisji ds. akredytacji, przygotowujacej raport samooceny
kierunku Elektrotechnika, Elektronika i Telekomunikacja oraz Informatyka w latach 2007,
2008, 2010 i 2012; cztonek Wydziatowe] komisji ds. rekrutacji (2008-2012); czilonek
Wydziatowej komisji ds. jakosci ksztatcenia (2005-2012),

Opiekun laboratoriéw dydaktycznych z Metrologii Elektrycznej, Pomiarow elektrycznych
wielko$ci nieelektrycznych, Techniki $wietlnej, Urzadzen elektrycznych, Pomiaréw
przemystowych, autor instrukcji i ¢wiczen laboratoryjnych,

Wspotorganizator 1 uczestnik cyklu szkolen i prezentacji dla pracownikow i studentow
w zakresie urzadzen, instalacji i sieci energetycznych organizowanych przez SEP (2006-
nadal)

Wspotorganizator i uczestnik Targéw dla pracownikéw 1 studentow (szkolenia
i prezentacje) w zakresie urzadzen o$wietleniowych (2001 — nadal)
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Imi¢ i nazwisko: Dariusz Kusiak

Doktor inzynier, data uzyskania: 22.12.2008 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Dariusz Kusiak prowadzi badania naukowe zwigzane z zagadnieniami dotyczacymi poél
magnetycznych emitowanych przez elektroenergetyczne uktady przesylowe, w tym tory
wielkopradowe. Obejmuja one ponad 150 prac naukowych, w tym 12 publikacji z listy JCR,
kilkadziesiat publikacji w recenzowanych czasopismach krajowych lub zagranicznych, jedna
monografie, kilka rozdzialbw w monografiach oraz publikacje w materialach konferencji
krajowych lub zagranicznych.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Kusiak D., Szczegielniak T.. Obliczenia elektromagnetyczne szynoprzewodow,
Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej, seria Monografie nr 326, 2017, 177 s.

2. Szczegielniak T., Pigtek Z., Baron B., Jabtonski P., Kusiak D., Pasierbek A.: A Discrete
Numerical Method for Magnetic Field Determination in Three-Phase Busbars of a
Rectangular Cross-Section, Turkish Journal of Electrical Engineering & Computer
Sciences , 2016, Vol. 24, s. 1279-1291

3. Kusiak D., Pigtek Z., Szczegielniak T., Jablonski P.: Wyznaczanie pola magnetycznego
W nieekranowanym trdjfazowym czteroprzewodowym torze wielkoprgdowym o szynach
prostokatnych, Electrical Engineering, 2015, Vol. 81, s. 55-62

4. Szczegielniak T., Pigtek Z., Kusiak D.: Impedancje wlasne i wzajemne szynoprzewodow
prostokatnych o skonczonej dhugosci, Informatyka Automatyka Pomiary w Gospodarce
i Ochronie Srodowiska (]APGOS‘), 2014, Nr 4, s. 21-24,

5. Piatek Z., Szczegielniak T., Kusiak D.: The Current Density Distribution in the Three-Phase
Bus-Bars System, 17th International Workshop "Computational Problems of Electrical
Engineering” (CPEE 2016), Sandomierz, Polska (14-17.09.2016), 2016, 3 s.

6. Jablonski P., Kusiak D., Pigtek Z., Szczegielniak T.: The effect of busbar shape and
arrangement on currents and power losses in 3-phase busducts with two busbars per phase,
Przeglgd Elektrotechniczny, 2018, Vol. 1, s. 41-44

7. Szczegielniak T., Kusiak D., Pigtek Z.: Power Losses in the Three-Phase Gas-Insulated
Line, Electrical Engineering, Vol. 89, s. 88-98

8. Jablonski P., Kusiak D., Szczegielniak T., Pigtek Z.: Reduction of Impedance Matrices of
Power Busducts, Przeglqd Elektrotechniczny, 2016, Vol. 12, s. 49-52

9. Kusiak D., Pigtek Z., Szczegielniak T., Jabtofiski P.: Calculations of the Magnetic Field of
the Three-Phase 4-Conductor Line with Rectangular Busbars, Computer Applications in
Electrical Engineering, 2016, VVol.14, s. 25-38

10. Pigtek Z., Szczegielniak T., Kusiak D.: Pole magnetyczne trojfazowego szynoprzewodu
ekranowanego, Zeszyty Naukowe Politechniki £ddzkiej. Elektryka, 2015, Nr 1198, z. 126,
s. 199-207

Dr inz. Dariusz Kusiak prowadzi zajgcia dydaktyczne od roku 2005 (wyklady, ¢wiczenia,
laboratoria, seminaria) zwigzane z elektrotechnika, elektronikg i automatyka na studiach
stacjonarnych 1 niestacjonarnych, w tym: Teori¢ pola elektromagnetycznego, Elektrotechnike
teoretyczng, Elektrotechnike, Teori¢ Obwodow, Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna, Zaktdcenia
w uktadach elektroenergetycznych, Informatyke - metody komputerowe
w elektrotechnice, Metody numeryczne i analogowe analizy pol, Wybrane zagadnienia teorii
obwodow, Sygnaly iuklady, Elektroekologi¢. Jest promotorem ponad 50 prac inzynierskich
i magisterskich z zakresu Elektrotechniki.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:
1. W roku 2011 wygral plebiscyt organizowany przez AIESEC — najpopularniejszego
prowadzacego ¢wiczenia na Wydziale Elektrycznym PCz - tzw. Nobelek 2011
2. Opiekun Praktyk dla studentow studiow niestacjonarnych (od 2013)
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Imi¢ i nazwisko: Marek Lis

Doktor habilitowany inzynier, data uzyskania: 27.11.2014 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr hab. inz. Marek Lis prof. PCz. prowadzi badania naukowe zwigzane z problematyka:
zastosowania prototypowych konstrukcji maszyn elektrycznych specjalnego wykonania,
modelowania matematycznego ztozonych uktadow napedowych z silnikami specjalnego
wykonania z uwzglednieniem potaczen sprezystych uktadzie elektromechanicznym, opracowania
metodyki analizy obliczeniowej ukladow napedowych w stanach dynamicznych z
uwzglednieniem zasilania, automatyki, konstrukcji silnika, transmisji ruchu w zakresie konstrukcji
uktadu napgdowego. Dr hab. inz. Marek Lis prof. PCz. jest autorem lub wspotautorem ok. 140
publikacji naukowych i monografii.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Rusek A, Lis M., Nowak M., Patro M., A Mathematical Model for Analysis of Dynamical
States of a Drive System for a Rolling Mill-roller Table Including Elastic Connections
During Rolling Process, Proceedings of 8th International Scientific Symposium on
Electrical Power Engineering “Elektroenergetika 2015”, 16-18 wrzesnia 2015 r., Stara
Lesna, Stowacja, 2015, s. 443-446

2. Rusek A., Lis M., Nowak M., Patro M., A Determination of Transients of a Drive System
for a Roller Table Line Cooperating with a Rolling Mill using a Three Mass Model for
a True Load, Proceedings of 8th International Scientific Symposium on Electrical Power
Engineering “Elektroenergetika 20157, 16-18 wrzesnia 2015 r., Stara Lesna, Stowacja,
2015, s. 447-450

3. Rusek A., Shchur 1., Lis M., Gastotek A., Sosnowski J., Klatow K., Development of
a Method to Determine the Dependencies of Load Moments and Elastic Moments on
Element Parameters During the Rolling Process for Dynamical States of a Drive System
for the Rolling Machine-Roller Table, Proceedings of 16th International Scientific
Conference on Electric Power Engineering (EPE 2015), 20-22 maja 2015 r., Kouty nad
Desnou, Czechy, 2015, s. 513-518

4. Rusek A., Chaban A., Tchaban W., Lis M., Interdisciplinary Modeling of Electro-
mechanical Processes in Long Shaft of Powerful Industrial Robots, Proceedings of 8th
International Scientific Symposium on Electrical Power Engineering “Elektroenergetika
20137, 18-20 wrzesnia 2013 r., Koszyce, Stowacja, 2013, s. 137-140

5. Chaban A., Rusek A., Lis M., Popenda A., Lis T., Mathematical Modelling of Induction
Generator Electrical Circuits using Hamilton’s Formalism Elektroenergetika 2015. 8th
International Scientific Symposium on Electrical Power Engineering, Proceedings of 8th
International Scientific Symposium on Electrical Power Engineering “Elektroenergetika
20157, 16-18 wrzesnia 2015 r., Stara Lesna, Stowacja, 2015, s. 451-454

6. Chaban A., Lis M., Klatow K., Nowak M., Patro M., Model matematyczny napedu
synchronicznego o podatnej transmisji ruchu w fizycznych wspotrzgdnych pradow (A-
model), Przeglqd Elektrotechniczny, 2016, Vol. 92, nr 12, s. 29-32

7. Chaban A., Lis M., Zastosowanie formalizmu Hamiltona do modelowania ukladow
energetycznych z silnikami synchronicznymi o podatnej transmisji ruchu, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2018, Vol. 94, nr 1, s. 21-24

8. Chaban A., Lis M., Szewczyk K., Modelowanie matematyczne procesow nieustalonych w
uktadzie napedowym dzwigu, Przeglgd Elektrotechniczny, 2017, Vol. 93, nr 12, s. 79-82

9. Rusek A., Chaban A., Lis M., Klatow K., Model matematyczny uktadu elektro-
mechanicznego z dlugim sprezystym watem napedowym, Przeglgd Elektrotechniczny,
2015, Vol. 91, nr 12, s. 69-72

10. Chaban A., Lis M., Gastolek A., Sosnowski J., Modelowanie matematyczne pracy
generatorow  indukcyjnych w  zlozonych uktadach energetycznych, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2016, VVol. 92, nr 1, s. 82-85
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Dr hab. inz. Marek Lis prof. PCz. prowadzi zajecia dydaktyczne (wyktady, ¢wiczenia, laboratoria,
projekty) od roku 1991. Tematyka tych zajg¢ obejmuje migdzy innymi: maszyny elektryczne,
napedy elektryczne, projektowanie uktadow napedowych i uklady energooszczedne. Zajecia
prowadzone sa na studiach stacjonarnych i niestacjonarnych. Jest promotorem ponad 120 prac
inzynierskich 1 magisterskich z zakresu automatyki, elektroniki i elektrotechniki.

Najwazniejsze osiggnigcia dydaktyczne:

1.

W zakresie rozbudowy bazy laboratoryjnej brat czynny udzial w projektach regionalnych
modernizacji infrastruktury dydaktycznej Politechniki Czgstochowskiej z $rodkow
przyznanych przez Urzad Marszatkowski w Katowicach w latach 2007-2013. W ramach
tej dziatalnosci 9 laboratoriow dydaktycznych na Wydziale Elektrycznym zostato
doposazonych w sprzet laboratoryjny

W latach 2011-2016 brat czynny udzial w projekcie: Przebudowa i termomodernizacja
kompleksu budynkow Wydziatu Elektrycznego Politechniki  Czestochowskiej
z zastosowaniem odnawialnych zrodet energii. W ramach tego projektu powstaly od
podstaw nowe laboratoria dydaktyczne: Laboratorium Systeméw Fotowoltaicznych oraz
Laboratorium odnawialnych zrédet energii

Jest opiekunem Studenckiego Kota Naukowego Maszyn i Napedow Elektrycznych (od
2015)
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Imi¢ i nazwisko: Ewa Lada-Tondyra

Doktor inzynier, data uzyskania: 14.04.2016 .
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Ewa Lada-Tondyra prowadzi badania w dyscyplinach: automatyka, elektronika
i elektrotechnika oraz inzynieria biomedyczna, zwigzane z oddzialywania pola
elektromagnetycznego, ze szczegolnym naciskiem na badanie zagadnien zwigzanych
z wykorzystaniem pola elektromagnetycznego w medycynie, rowniez w zakresie
normalizacyjnym. Zajmuje si¢ rowniez zagadnieniami zwigzanymi z tekstronika. Dorobek
naukowy jest $cisle zwigzany z zagadnieniami dotyczacymi metod analizy zagadnien polowych
oraz nowoczesnymi materiatami tekstronicznymi.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Miaskowki A., Krawczyk A., Lada-Tondyra E.: Electromagnetic field in transcranial
magnetic stimulation, Przeglgd Elektrotechniczny, 2014, Nr 12, s. 244-246

2. Jakubas A., Lada-Tondyra E., Margol M., Nowak M., Lipifska-Opatka A.: Koncepcja
tekstronicznego systemu do pomiarow funkcji zyciowych matych dzieci, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2015, Nr 12, s. 121-124

3. Nowak M., Jakubas A., Lada-Tondyra E.: Analiza mikroprocesorowych systemow
pomiarowych do zastosowan w tekstronice, Przeglgd Elektrotechniczny, 1SSN 2015,
Nr12,s.176-178

4. Murawski P., Krawczyk A., Kowalski A., Kalicki B., Mroz J., Iwaniszczuk A., Lada-
Tondyra E.: Nowe podejscie do projektowania urzadzen uzywanych w terapii polem
elektromagnetycznym, Przeglqgd Elektrotechniczny, 2015, Nr 12, s. 170-172

5. Lada-Tondyra E., Krawczyk A., Murawski P., Miaskowski A.: Analiza gesto$ci pradow
wirowych w modelu z implantem, Przeglqd Elektrotechniczny, 2016, Nr 12, s. 177-180

6. Krawczyk A., Murawski P., Korzeniewska E., Lada-Tondyra E.; New Magneto-
therapeutical Devices — Experimantal and simulation results, IEEExplore — ISEF 14-
16.09.2017, Lodz, 2017

7. Jakubas A., Lada-Tondyra E., Nowak M.: Textile sensors used in smart clothing to monitor
the vital functions of young children, IEEExplore — Postepy w Elektrotechnice Stosowanej,
25-30.06.2017, Koscielisko, 2017

8. Jakubas A., Lada-Tondyra E.: A study on application of the ribbing stitch as sensor of
respiratory rhythm in smart clothing designed for infants, The Journal of The Textile
Institute, 2018, Vol. 109, No. 9, pp. 1208-1216

9. Lada-Tondyra E., Jakubas A.: 2018, Nr 12, s. 198-201

10. Wyro6znienie w konkursie Polskiego Towarzystwa Zastosowan Elektromagnetyzmu na
najlepsze w roku 2016 prace magisterskie i doktorskie z dziedziny zastosowan
elektromagnetyzmu za rozprawe Analiza zjawisk bioelektromagnetycznych u o0s6b
z implantami metalowymi.

Dr inz. Ewa Lada-Tondyra prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 2010 (gtownie laboratoria
i ¢wiczenia) na studiach stacjonarnych 1 niestacjonarnych z takich przedmiotow jak:
Elektrotechnika, Teoria Obwodow, Modelowanie w Elektrotechnice, Wybrane zagadnienia
z Teorii Obwodow oraz przedmiotu w jezyku angielskim: Modelling in electrical engineering. Jest
promotorem kilku prac inzynierskich oraz magisterskich. Dr inz. Ewa Lada-Tondyra ukonczyta
szkolenie ,,e-nauczanie w praktyce szkoty wyzszej”, 7.12.2010-13.02.2011.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:

1. Prowadzenie zaje¢ w jezyku angielskim z przedmiotu Modelling in electrical engineering.

2. Czlonek zespolu ds. opracowywania procedury ogolnej na uzyskanie zgody Ministra Nauki
i Szkolnictwa Wyzszego na prowadzenie studiow I i II stopnia na Wydziale Elektrycznym
PCz na kierunku innym niz okreslony na podstawie art. 9 pkt. 1 Ustawy
z dn.27.07.2005 Prawo o szkolnictwie wyzszym, 2010; oraz ds. opracowania procedury
ogoblnej utworzenia Zamiejscowego Osrodka Dydaktycznego Wydziatu Elektrycznego
Politechniki Czgstochowskiej dla obecnie prowadzonych kierunkow, 2010
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Udziat w komisji ds. programow nauczania w Instytucie Elektrotechniki Przemystowej-
2010

Cztonek zespolu ds. monitorowania loséw zawodowych absolwentow WE PCz w latach
2014, 2015, 2016

Koordynator dziatan zwigzanych z przygotowaniem i przebiegiem ,,Dni Otwartych Drzwi”
PCz w latach 2010, 2011, 2012

Koordynator dziatan zwigzanych z przygotowaniem i przebiegiem akcji ,,Dziewczyny na
Politechniki” PCz w latach 2010, 2011, 2012

Udziat w programie Erasmus+, Staff mobility for teaching and training activities, Univerza
V Mariboru 9.05.2016-13.05.2016 (wyktady dla studentéw w jezyku angielskim)
Promotor pracy inzynierskiej pt. ,,Zastosowanie elektromagnetyzmu w infrastrukturze
miejskiej na przykladzie sterowania ruchem drogowym”, pana Dominika Nowickiego,
ktora uzyskata wyroznienie w konkursie ,,NAJLEPSZA PRACA DYPLOMOWA”
organizowanym przez Stowarzyszenie Elektrykow Polskich Oddzial w Czestochowie oraz
Wydziat Elektryczny Politechniki Czg¢stochowskiej w kategorii prac inzynierskich, 2017
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Imig i nazwisko: Jacek Lyp

Doktor inzynier, data uzyskania: 26.06.2000 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Jacek Lyp zajmuje si¢ analiza, modelowaniem i prognozowaniem procesow zwigzanych z
funkcjonowaniem systemow elektroenergetycznych. Jest bieglym programista i wykorzystuje
swoje umiejetnosci w programowaniu procesow w elektroenergetyce, posiada doswiadczenie
praktyczne w dziedzinie IT, uczestniczyl w wielu projektach (w roli konsultanta, projektanta,
programisty) zakonczonych wdrozeniem systemow informatycznym w znaczacych firmach (PSE
SA, PKN Orlen, Dalkia, SKF). Jego atutami sg wiedza, umiej¢tnosci i doswiadczenie
z pogranicza informatyki i elektroenergetyki.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. LypJ.: Modelowanie rocznej zmiennosci obcigzen KSE z uwzglednieniem efektu eskalacji
uzytkowania urzadzen wentylacyjno-klimatyzacyjnych, Przeglqd Elektrotechniczny, 2014,
Vol. 6, s. 257-260

2. Poptawski T., Dudek G., Lyp J.: Forecasting methods for balancing energy market in
Poland, International Journal of Electrical Power & Energy Systems, 2015, Vol. 65,
pp. 94-101

3. LypJ., Poptawski T., Wezgowiec M.: Prognozy generacji wiatrowej metodg adaptacyjnej
krzywej mocy z zastosowaniem aglomeracyjnego grupowania wektoréw zmiennych,
Rozdzial w monografii ,,Rynek energii. Rozwdj rynku a konkurencyjnos$¢ gospodarki”,
Wydawnictwo Politechniki Lubelskiej, Lublin, 2015, s. 85-96

4.  Lyp J., Poptawski T., Szelag P.: Zastosowanie wymiaru Hausdorffa w prognozowaniu
generacji wiatrowej, Rozdziat w monografii ,Rynek energii. Rozwdj rynku
a konkurencyjno$¢ gospodarki”, Wyd. Politechniki Lubelskiej, Lublin, 2015, s. 156-171

5. Poptawski T., Lyp J., Szelag P.: Badania eksperymentalne dotyczace prognoz generacji
wiatrowej dla wybranych farm w Polsce, Rozdziat w monografii ,,Mozliwosci i horyzonty
ekoinnowacyjno$ci”, Instytut Naukowo-Wydawniczy "Spatium”, Radom, 2015, s. 55-65

6. Poptawski T., Lyp J., Slemp S.: Wplyw preprocessingu na doktadno$¢ krotkoterminowych

prognoz obcigzen KSE, Rozdziat w monografii »Mozliwosci
i horyzonty ekoinnowacyjnos$ci”, Instytut Naukowo- Wydawniczy "Spatium”, Radom, 2015,
s. 159-166

7. Lyp J. Zagadnienia przestrzennego prognozowania zapotrzebowania na energi¢
elektryczna, 14th International Scientific Conference Forecasting in Electric Power
Engineering (PE 2018), Podlesice

Dr inz. Jacek Lyp prowadzi zaje¢cia dydaktyczne od roku 1991 (glownie laboratoria i wyklady)
zwigzane z gospodarka elektroenergetyczna oraz z programowaniem na studiach stacjonarnych
1 niestacjonarnych, (m.in: Racjonalizacja uzytkowania energii elektrycznej, Jezyki i paradygmaty
programowania, Programowanie obiektowe, Inzynieria oprogramowania). Jest promotorem okoto
60 prac inzynierskich i magisterskich z zakresu Elektrotechniki i Informatyki.

Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:
1. Opracowanie i wdrozenie przedmiotow jezyki i paradygmaty programowania,
programowanie obiektowe, inzynieria oprogramowania
2. Przyznanie przez studentow w ramach plebiscytu AISEC tzw. ,,Nobelka” za III miejsce
wsérod Najlepiej Prowadzacych Wyktady na Wydziale Elektrycznym”, oraz kilkukrotne
nominacje w kolejnych latach
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Imi¢ i nazwisko: Waldemar Minkina

Profesor, data uzyskania: 08.06.2006 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych

Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina specjalizuje si¢ w problematyce dotyczacej metrologii
elektrycznej i elektronicznej, w szczegolnos$ci termometrii, termografii komputerowej, pomiaréw
cieplnych oraz teorii i techniki wymiany ciepta. Podany nizej dorobek dotyczy obszar nauk
technicznych / dziedzina nauk inzynieryjno - technicznych / dyscyplina automatyka, elektronika i
elektrotechnika.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Minkina W., Dudzik S.: Infrared thermography — errors and uncertainties, John Wiley &
Sons Ltd, Chichester, 2009, 192 s.

2. Chudzik S., Minkina W.: Miernik do pomiaru parametrow cieplnych materiatow, Prawo
ochronne na wzor uzytkowy Nr 66528 Y1, Int. Cl. GOLN 25/18 (2006.01), GO1K 17/00
(2006.01), Swiadectwo z Urzedu Patentowego RP o udzieleniu prawa ochronnego na wzor
uzytkowy z dnia 31.05.2013 r.

3. Chudzik S., Minkina W.: Miernik do pomiaru parametrow cieplnych materiatow, Prawo
ochronne na wzor uzytkowy Nr 66529 Y1, Int. Cl. GO1N 25/18 (2006.01), GO1K 17/00
(2006.01), Swiadectwo z Urzedu Patentowego RP o udzieleniu prawa ochronnego na wzor
uzytkowy z dnia 31.05.2013 r.

4, Chudzik S., Minkina W.. Sposob wyznaczania parametrow cieplnych, Patent
PL Nr 221837 B1, Int. Cl. GO1N 25/18 (2006.01), GO1K 17/00 (2006.01), O udzieleniu
patentu ogloszono 30.06.2016 r. WUP 06/16, Dokument patentowy z Urzedu Patentowego
RP o0 udzieleniu patentu z dnia 30.06.2016 r.

5. Chudzik S., Minkina W.: Sposdb wyznaczania dyfuzyjnosci cieplnej materiatow, Patent
PL Nr 219752 B1, Int. Cl. GO1N 25/18 (2006.01), GO1K 17/00 (2006.01), O udzieleniu
patentu ogloszono 31.07.2015 r. WUP 07/15, Dokument patentowy z Urzedu Patentowego
RP o udzieleniu patentu z dnia 31.07.2015 r.

6. Gry$ S., Minkina W.: Filtered thermal contrast — error analysis, Proceedings of 10th
International Conference on Quantitative Infrared Thermography (QIRT’2010),
27-30.07.2010 r., Quebec (Canada), 2010, pp. 495-502

7. Chudzik S., Minkina W.: An idea of measurement system for determining thermal
parameters of heat insulation materials, Metrology and Measurement Systems, 2011,
Vol. XVIII, Nr 2, pp. 261-274

8. Grys S., Minkina W., Vokorokos L.: Automated characterisation of subsurface defects by
active IR thermographic testing — Discussion of step heating duration and defect depth
determination, Infrared Physics & Technology, 2015, Vol. 68, pp. 84-91

9. Minkina W., Klecha D.: Atmospheric transmission coefficient modelling in the infrared for
thermovision measurements, Journal of Sensors and Sensor Systems, 2016, Vol. 5,
Nr 1, pp. 17-23

10. Dudzik S., Minkina W.: Examples of uncertainty calculations in thermographic
measurements, Przeglqd Elektrotechniczny, 2018, Vol. 12, s. 124-129

W zakresie dziatalnosci dydaktycznej prof. W. Minkina prowadzi wyklady w Politechnice
Czestochowskiej z nastepujgcych przedmiotow: Komputerowe Systemy Pomiarowe, Pomiary
Temperatury, Termografia Komputerowa, Pomiary termowizyjne, Zjawiska Termiczne
w Elementach i Ukladach Elektronicznych. Kierowal pracami przy tworzeniu laboratoriow:
Technika Mikroprocesorowa, Systemy Mikroprocesorowe, Technika Cyfrowa, Komputerowe
Systemy Pomiarowe oraz Pomiary Temperatury. Jest promotorem okoto 150 prac dyplomowych.
Scisle wspotpracowat z Katedra Miernictwa Uniwersytetu w Rostocku. Efektem tej wspotpracy,
w ramach podpisanej umowy mig¢dzy Politechnika Czegstochowska a Uniwersytetem w Rostocku
byto coroczne, naprzemienne organizowanie w latach 2005+2012 w Rostocku oraz Czestochowie
miedzynarodowych Workshopow: ,,Infrarot - Thermografie”. Byto to powiazane z szeroka
wymiang studentow i dyplomantow z Katedry Miernictwa Uniwersytetu Rostockiego oraz
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Wydziatem Elektrycznym PCz.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:

1.

2.

Kierownik Studiow Doktoranckich na Wydziale Elektrycznym Politechniki
Czestochowskiej — 0d 01.09.2016 r. do 31.08.2020 r.

Niemcy, Drezno, wyklad zaproszony na studiach doktoranckich w jezyku angielskim
(Graduiertenkolleg ,,SENSORIK”) pod tytulem: ,,Atmospheric transmission coefficient
modeling for thermovision measurement” w Technische Universitit Dresden, Fakultét
Elektrotechnik Und Informationstechnik, Institut fiir Festkdrperelektronik

Stowacja, Koszyce, wyktad zaproszony w jezyku angielskim (8-godzinny) w ramach
program LLP-Erasmus w roku akademickim 2012/2013, umowa nr STA-
12/LLP/ER/12/13, pod tytutem: ,Basics of InfraredThermography” w Technicka
Univerzita v Kosicach, 20-27.05.2013

II miejsce w konkursie organizowanym przez Stowarzyszenie Elektrykow Polskich (SEP —
Oddziat w Czestochowie) oraz Wydziat Elektryczny Politechniki Czgstochowskiej
»Najlepsza praca dyplomowa” studentow Wydzialu Elektrycznego Politechniki
Czestochowskiej w roku akademickim 2018/2019 w kategorii prac inzynierskich — za
promotorstwo nagrodzonej pracy dyplomowej inz. Adriana Maslanki, Czestochowa,
14.01.2019 .
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Imig i nazwisko: Ewa Moroz

Doktor, data uzyskania: 23.06.2009 r.

dziedzina nauk spotecznych / nauki o zarzadzaniu i jako$ci

Dr Ewa Moroz nie prowadzi badan naukowych zwigzanych z dziedzing: Automatyka
i Robotyka.

Dr Ewa Moroz od 1999 prowadzi zajecia dydaktyczne (gtownie wyktady i ¢wiczenia) zwigzane z
podstawami ekonomii, podstawami zarzadzania, zarzadzaniem strategicznym, marketingiem
w jezyku polskim i angielskim. Cyklicznie przygotowuje dla studentow materiaty zwigzane
z tematyka zaje¢, w tym w oparciu o wydany w PWE w 2005 podrecznik ,,Podstawy
mikroekonomii”.

Najwazniejsze osiagniecia dydaktyczne:
3. Prowadzenie wykladu w jezyku angielskim ,,Fundamentals of economics” w sem.
zimowym roku akademickiego 2015/2016
4. Prowadzenie wykladu w jezyku angielskim ,,Fundamentals of economics” w sem.
zimowym roku akademickiego 2016/2017
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Imi¢ i nazwisko: Krzysztof Olesiak

Doktor inzynier, data uzyskania: 21.10.2003 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Krzysztof Olesiak prowadzi badania naukowe z zakresu automatyki napgdow
przeksztattnikowych pradu statego i przemiennego, wykorzystania algorytmow logiki rozmytej do
sterowania ukladami napgdowymi, modelowania i projektowania regulatorow rozmytych,
zastosowania metod programowania nieliniowego, wykorzystania metod inzynierii wiedzy do
identyfikacji parametrow uktadoéw -elektromechanicznych. Jest autorem lub wspotautorem
licznych publikacji w czasopismach, materiatach konferencji mi¢dzynarodowych i krajowych oraz
zeszytach naukowych.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Olesiak K.: Application of the Fuzzy Controller in the Speed Control System of an
Induction Motor, Przeglgd Elektrotechniczny, 2013, Nr 12, s. 336-339

2. Olesiak K.: Analiza rozruchu uktadu napedowego w warunkach odwzbudzania silnika,
Technika Transportu Szynowego, 2013, Nr 10, s. 2473-2480

3. Olesiak K., Selected Problems of the Asynchronous Drive Control with the Three-phase
Soft-start System, Solid State Phenomena, 2014, Vol. 210, s. 245-251

4. Olesiak K.: Koncepcja zastosowania regulatora rozmytego w uktadzie sterowania napedu
pradu przemiennego, Logistyka, 2014, vol. 3, s. 4810-4818

5. Olesiak K.: An algorithm for tuning a fuzzy controller in a drive control system
of a permanent magnet synchronous motor, Przeglgd Elektrotechniczny, 2014, Nr 12,
s. 250-252

6. Olesiak K.: Direct torque control of an induction motor using the fuzzy controller, Przeglqd
Elektrotechniczny, 2015, Nr 12, s. 179-181

7. Olesiak K., Application of a Fuzzy Logic Controller for a Permanent Magnet Synchronous
Machine Drive, Przeglgd Elektrotechniczny, 2016, Nr 12, s. 113-116

8. Olesiak K., Application of Fuzzy Logic Toolbox for Modelling Fuzzy Logic Controllers,
International Scientific Conference on Society, Integration, Education 2017, Rezekne,
Litwa, 2017, Vol. 3, s. 539-546

9. Olesiak K., Control and Diagnostics of an AC Servo Drive in Selected Operation Modes,
Applications of Electromagnetics in Modern Techniques and Medicine (PTZE), IEEE New
York, 2018, pp. 171-174

10. Olesiak K., Analysis of the Energy Consumption by an Industrial Robot for the Angular
Movement of Individual Axes, Przeglqd Elektrotechniczny, 2018, Nr 12, pp. 218-221

Dr inz. Krzysztof Olesiak prowadzi zaj¢cia dydaktyczne od 1994 r. (glownie wyktady, laboratoria,
¢wiczenia, projekty) na studiach stacjonarnych 1 niestacjonarnych  pierwszego
i drugiego stopnia oraz w ramach programu Erasmus LLP (od 2011 r. do 2014 r.) i Erasmus+ (od
2014 r.), w tym zajecia dydaktyczne w jezyku polskim z przedmiotow: Energoelektronika,
Technologie map cyfrowych, Modelowanie rozmyte, Robotyzacja procesow przemystowych,
Uktady automatycznego sterowania oraz zaj¢cia w jezyku angielskim z przedmiotow: Modelling
and Simulation, Fuzzy Modelling. Jest promotorem ponad 30 prac dyplomowych inzynierskich
i magisterskich.

Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:

1. Czonek Zespotu ds. oceny instytucjonalnej prowadzonej przez Polska Komisje
Akredytacyjna na Wydziale Elektrycznym (luty — kwiecien 2012)

2. Przewodniczacy Zespotu ds. powotania nowego kierunku Automatyka i Robotyka, studia
pierwszego stopnia (pazdziernik - grudzien 2012)

3. Otrzymanie Medalu Komisji Edukacji Narodowej, 2013

4. Koordynator kierunku Automatyka i Robotyka, studia pierwszego stopnia (2013- nadal)

5. Uzyskanie certyfikatow z zakresu programowania robotow:
- KUKA Collage Certificate — KUKA.SIM PRO controller type KR C4 (12.02.2016)
- KUKA Collage Certificate — KUKA.SIM Layout controller type KR C4 (12.02.2016)
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10.

Czlonek Zespotu ds. opracowania nowych ujednoliconych zasad pobierania oplat za
$wiadczone ustugi edukacyjne zwigzane z ksztalceniem studentow w Politechnice
Czestochowskiej (marzec - pazdziernik 2017)

Czlonek Zespolu ds. opracowania nowych zasad rozliczania kosztéw ksztalcenia na
studiach stacjonarnych i niestacjonarnych w Politechnice Cz¢stochowskiej (marzec-
czerwiec 2018)

Przewodniczacy Zespotu ds. modyfikacji programu ksztalcenia na kierunku Automatyka
i Robotyka, studia pierwszego stopnia (2018, 2019)

Prowadzenie zaje¢ dydaktycznych w jezyku angielskim w ramach programu Erasmus+
w latach 2014-2019 z przedmiotéw: Modelling and Simulation (lecture, laboratory), Fuzzy
Modelling (lecture, laboratory)

Przewodniczacy Zespotu ds. uruchomienia kierunku Automatyka i Robotyka, studia
drugiego stopnia (od stycznia 2019)
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Imi¢ i nazwisko: Andrzej Popenda

Doktor habilitowany inzynier, data uzyskania: 14.06.2012 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr hab. inz. Andrzej Popenda prowadzi badania naukowe zwigzane z analiza oraz modelowaniem
zautomatyzowanych ukltadow elektromechanicznych, w szczegélnosci napgdow elektrycznych.
Jest autorem ponad 100 publikacji naukowych, w tym monografii, artykuléw
W czasopismach krajowych i zagranicznych oraz referatéw w materiatach konferencyjnych.
Bierze aktywny udziat w konferencjach krajowych i zagranicznych. Wspotpracowat z wieloma
zaktadami przemyslowymi, m. in. PKN Orlen Plock, Huta Czgstochowa, Huta Sosnowiec,
Elektrocieptownia Tychy S.A.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Popenda A.: Modelling of BLDC motor energized by different converter systems, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2018, Nr1, s. 81-84

2. Popenda A.: Modelling of multi-phase BLDC motor, Przeglgd Elektrotechniczny, 2018, Nr
1,s.85-88

3. Popenda A., Chwalba S.: The Synchronous Generator Based on a Hybrid Excitation with
the Extended Range of Voltage Adjustment, 14th International Scientific Conference
Forecasting in Electric Power Engineering (PE2018), Podlesice, Polska, 26-28.09.2018

4. Popenda A.: Mathematical modelling of real transmission shafts and mechanical
connections with clearances, Przeglgd Elektrotechniczny, 2017, Nr 1, s. 189-192

5. Popenda A.: Simple mathematical models of transmission shafts and gear trains. Electrical
and mechanical circuits, Przeglgd Elektrotechniczny, 2016, Nr 12, s. 137-140

6. Popenda A.: Mathematical modelling of induction motor with a saturated magnetic circuit
during changes in moment of inertia, Przeglad Elektrotechniczny, 2015, Nr 12, s. 201-204

7. Popenda A., Borowik L.: Numerical Estimation of Quantities Unavailable for
Measurements in an Electronic Drive of a Chemical Reactor, artykut w monografii Current
Problems of Maintenance of Electrical Equipment and Management, Technicka Univerzita
v Kosicach, Kosice, 2014, s. 13-25

8. Popenda A.: A control strategy of a BLDC motor, Przeglgd Elektrotechniczny, 2013,
Nr 12, s.188-191

9. Popenda A.. A Concept of Control of PMSM Angular Velocity, Przeglgd
Elektrotechniczny, 2013, Nr 12, s. 290-292

Dr hab. inz. Andrzej Popenda prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 1991 (gtownie wyktady
i laboratoria) na kierunkach Elektrotechnika oraz Automatyka i Robotyka w ramach studiéw
stacjonarnych i niestacjonarnych I, Il i 11l stopnia, w tym z: Maszyn elektrycznych, Automatyki
napedu elektrycznego, Elektromechanicznych systeméw napedowych, Stanéw dynamicznych
i Napedu elektrycznego. Jest promotorem kilkudziesieciu prac inzynierskich i magisterskich
z zakresu elektrotechniki, elektromechaniki, automatyki, elektroniki, energoelektroniki
i elektroakustyki.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:

1. Popenda A.: Zadania z transformator6w i maszyn indukcyjnych, Wydawnictwo Politechniki
Czestochowskiej, 2009 (skrypt)

2. Popenda A.: Cwiczenia laboratoryjne z podstaw maszyn elektrycznych, Wydawnictwo
Politechniki Czestochowskiej, 2009 (skrypt)

3. Czlonek zespotu ds. uruchomienia nowego kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale
Elektrycznym Politechniki Czestochowskiej (2012-2013)

4. Opracowanie i wykonanie stanowisk laboratoryjnych do przedmiotow Automatyka Napedu
Elektrycznego oraz Mikromaszyny w laboratorium B013 i BO14 WE PCz

5. Opracowanie instrukcji do ¢éwiczen laboratoryjnych z przedmiotéw Automatyka Napedu
Elektrycznego oraz Mikromaszyny
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Imi¢ i nazwisko: Olga Sochacka

Magister inzynier, data uzyskania: 07.06.2017 .

Mgr inz. Olga Sochacka prowadzi od 2017 roku badania naukowe zwigzane z algorytmami
wykrywania defektow w czasie rzeczywistym z wykorzystaniem aktywnej termografii
w podczerwieni.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1.

Dudzik S., Sochacka O.: Zastosowanie metod progowania lokalnego do wykrywania
defektow zuzyciem termografii aktywnej, Zeszyty Naukowe Wydziatu Elektrotechniki
I Automatyki Politechniki Gdanskiej, 2018, Nr 59, s. 43-46

Sochacka O., Jaderko A., Gziet D.: Metody komputerowe w projektowaniu schematow
elektrycznych maszyn sterowanych numerycznie oraz programéw PLC, rozdziat
w monografii ,Mozliwosci 1 horyzonty ekoinnowacyjnosci. Samowystarczalnos¢
energetyczna i poprawa jakosci powietrza”, Wyd. IOS-PIB, Warszawa, 2017, s. 146-154
Sochacka O., Woroniecki T., Flasza J., Jaderko A.: Efektywno$¢ energetyczna
w przemysle na przyktadzie rzeczywistych zrobotyzowanych rozwigzan FANUC, rozdziat
w monografii ,,Mozliwosci i horyzonty ekoinnowacyjnosci. Procesy zwickszajace
efektywnosé energetyczna w $wietle ekorozwoju”, Wyd. I0S-P1B, Warszawa 2017, s. 26-

34

Mgr inz. Olga Sochacka prowadzi zajecia dydaktyczne od roku 2017 (gtéwnie laboratoria) na
studiach stacjonarnych i niestacjonarnych.
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Imi¢ i nazwisko: Tomasz Szczegielniak

Doktor inzynier, data uzyskania: 28.06.2011 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Tomasz Szczegielniak zajmuje si¢ zagadnieniami elektrotechniki zwigzanymi z polem
elektromagnetycznym, m.in. torami wielkopradowymi, elektrotermig oraz metodami analizy
zagadnien sprzgzonych. Jest autorem lub wspoétautorem ponad 150 prac naukowych, w tym
artykutow w czasopismach naukowych 1 materiatach konferencyjnych, a takze dwdch monografii.
Uzyskiwat nagrody Rektora za osiagniecia naukowe.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

8. Szczegielniak T.: Analiza sprzezonych pol elektromagnetycznego i temperaturowego w
Jjednobiegunowych torach wielkoprgdowych, Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej,
Monografia nr 349, 2019, ISBN 978-83-7193-694-4.

9. Kusiak D., Szczegielniak T.: Obliczenia elektromagnetyczne szynoprzewodéw,
Wydawnictwo Politechniki Czgstochowskiej, 2017, ISBN 978-83-7193-665-4.

10. Jabtonski P., Szczegielniak T., Kusiak D., Pigtek Z.: Analytical-numerical solution for the
skin and proximity effects in two parallel round conductors, Energies, VVol. 12, Iss. 18, 2019.

11. Szczegielniak T., Kusiak D., Jabtonski P., Piatek Z.: Analytical-numerical solution for the
proximity effect in a tubular screen, 19th International Conference on Computational
Problems of Electrical Engineering (CPEE), 2018, IEEE Xplore Digital Library.

12. Szczegielniak T.: Analityczne wyznaczanie temperatury w jednobiegunowym torze
wielkoprgdowym, Przeglad Elektrotechniczny, R. 94, Nr 8, s. 121-127, 2018.

13. Szczegielniak T., Pigtek Z., Baron B., Jabtonski P., Kusiak D., Pasierbek A.: A discrete
numerical method for magnetic field determination in three-phase busbars of a rectangular
cross-section, Turkish Journal of Electrical Engineering & Computer Sciences, 1279-1291,
Tubitak, 2016.

14. Szczegielniak T., Piatek Z., Kusiak D.: Pole magnetyczne wokof ekranowanych
tréjfazowych torow wielkoprgdowych, Poznan University of Technology Academic
Journals, Electrical Engineering 2016, Issue 85, s. 61-72.

15. Szczegielniak T., Piagtek Z., Kusiak D.: Impedancje wiasne i wzajemne szynoprzewodow
prostokqtnych o skonczonej diugosci, Informatyka Automatyka Pomiary w Gospodarce
i Ochronie Srodowiska (IAPGOS), Nr 4/2014, s. 21-24.

16. Piagtek Z., Baron B., Jabtonski P., Kusiak D., Szczegielniak D.: Numerical method of
computing impedances in shielded and unshielded three-phase rectangular busbar systems,
Progress In Electromagnetics Research B, 2013, Vol. 51, pp. 135+156

17. Szczegielniak T., Kusiak D., Jabtonski P., Pigtek Z.: Power Losses in a Three-Phase Single-
Pole Gas-Insulated Transmission Line (GIL), International Review of Electrical
Engineering (IREE), 2013, Vol. 8, No. 5, pp. 1624-1630.

Dr inz. Tomasz Szczegielniak prowadzi lub prowadzit zajecia m.in. z Elektrotechniki,
Elektrotechnologii, Teorii pola elektromagnetycznego, Podstaw automatyki, Podstaw
elektroenergetyki, Analizy sygnalow, Sieci inteligentnych, Maszyn elektrycznych, Inzynierii
elektrycznej, Inzynierii jadrowej, Automatyki, sterowania i eksploatacji urzadzen technicznych.
Prowadzi lub prowadzit zajecia ze studentami na kierunku EFE oraz programu Erasmus z
przedmiotow Electrical design oraz Engineering physics — electromagnetism. Jest autorem skryptu
dydaktycznego oraz promotorem okoto 20 prac inzynierskich i magisterskich.

Najwazniejsze osiagni¢cia dydaktyczne:
6. Wspotautorstwo skryptu: ,,Matematyczne podstawy elektrotechniki i1 automatyki”
Wydawnictwo Politechniki Cze¢stochowskiej, Czgstochowa 2015.
7. Prowadzenie zaj¢¢ w ramach programu Erasmus z przedmiotow Electrical design oraz
Engineering physics — electromagnetism.
8. Kierowanie do 2016 roku zespotem KRK dla kierunku energetyka na Wydziale
Infrastruktury i Srodowiska Politechniki Czestochowskiej.
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9. Przygotowanie wraz z Prof. Jackiem Leszczynskim oraz Monika Bednarek programu
ksztalcenia oraz niezbednych dokumentéw w celu utworzenia kierunku Energetyka o
profilu praktycznym.

10. Uczestnictwo w programie: ,,Modernizacja infrastruktury badawczej Politechniki
Czgstochowskiej — etap II” - Program wspotfinansowany przez Uni¢ Europejska z
Europejskiego Funduszu Rozwoju Regionalnego w ramach Regionalnego Programu
Operacyjnego Wojewodztwa Slaskiego na lata 2007-2013.
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Imig¢ i nazwisko: Piotr Szelag

Doktor inzynier, data uzyskania: 24.05.2012 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Piotr Szelag prowadzi badania naukowe zwigzane z prognozowaniem mocy i energii
elektrycznej generowanej przez odnawialne zrddla energii oraz integracjg tych zrodet w ramach
elektrowni wirtualnych. W swoich badaniach wykorzystuje algorytmy z zakresu sztucznej
inteligencji, analizy szeregdw czasowych oraz narzedzia umozliwiajace integracje elementéw
elektrowni wirtualnej w jeden spdjny system.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Kurkowski M., Szelag P., Wachtarczyk A.: Optymalizacja zuzycia energii elektrycznej na
cele oswietleniowe, Rynek Energii, 2011, Nr | (V1), s. 121-126

2. Szelag P.: Prognozowanie generacji wiatrowej w kontekscie gospodarowania zasobami
energii, Polityka Energetyczna, 2014, T. 17, z. 3, s. 125-134

3. Poptawski T., Szelag P., Glowinski C., Adamowicz L., Catus D.: Uzycie metod grupowania
do prognozowania generacji wiatrowej, Rynek Energii, 2013, Nr 5, s. 21-25

4. Szelag P., Poptawski T.: Wykorzystanie modelu Prigogine'a do dlugoterminowej predykcji
szczytow obcigzen w krajowym systemie elektroenergetycznym, Rynek Energii, 2010, Nr
1(86), s. 32-36

5. Poptawski T., Szelag P.. Wykorzystanie wyktadnika Hursta do przewidywania
niestabilnosci generacji wiatrowej, Rynek Energii, 2014, Nr 5(114), s. 116-120

6. Poptawski T., Dgsal K., Lyp J., Szelag P.: Zastosowanie modeli ARMA do przewidywania
mocy i energii pozyskiwanej z wiatru, Polityka Energetyczna, 2010,
T. 13, z. 2, 5.385-400

7. Szelag P., Tomiczek J.: The PI System TM as the Virtual Power Plant Platform, referat
zaproszony na OSlsoft EMEA User Conference, Praga, 2015

8. Udzial jako wykonawca w projektach badawczych, badaniach zleconych i statutowych,
m.in.: BZ-3-300-4/2015/S ,,Wykonanie ekspertyzy — badania miedzynarodowych
uwarunkowan technicznych i biznesowych ustug DSM zintegrowanych z systemami
automatyki domowej na potrzeby projektu SmartX”, Politechnika Czg¢stochowska, Wydziat
Elektryczny, kierownik projektu: dr hab. inz. Sebastian Dudzik

Dr inz. Piotr Szelag prowadzi zajecia dydaktyczne od 2003 roku na studiach stacjonarnych
i niestacjonarnych z zakresu rysunku technicznego, urzadzen elektrycznych, systemow
oswietleniowych oraz badan operacyjnych. Jest promotorem 17 prac dyplomowych. Ukonczyt
szkolenie dotyczace wykorzystania technik e-learningu w procesie dydaktycznym.

Najwazniejsze osiaggniecia dydaktyczne:

1. Prodziekan ds. Studenckich, Wydziat Elektryczny (2016-2019)

2. Szelag P.: PI System for Improved Education: A Case Study from the Czestochowa
University of Technology referat zaproszony na OSlsoft EMEA User Conference —
Academic Symposium, Berlin, 2016

3. Udzial w zespole przygotowujagcym wnioski w ramach konkursow:

— 1/PRK/POWER/3.1/2015 - Dziatanie 3.1 Kompetencje w szkolnictwie wyzszym
POWER na projekty w Programie Rozwoju Kompetencji w ramach podnoszenia
kompetencji 0sdb uczestniczacych w edukacji na poziomie wyzszym, odpowiadajacych
potrzebom gospodarki, rynku pracy i spoteczenstwa.

— 2/SP/POWER/3.1/2015 Dziatanie 3.1 Kompetencje w szkolnictwie wyzszym POWER
na projekty w programie Studiujesz? Praktykuj!
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Imi¢ i nazwisko: Krzysztof Szewczyk

Doktor inzynier, data uzyskania: 06.1986 .

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Krzysztof Szewczyk prowadzi badania naukowe zwigzane z problematyka: Prototypowe
konstrukcje maszyn elektrycznych, zastosowanie maszyn elektrycznych jako dynamicznych
czujnikow wad materiatow ferromagnetycznych w ciaglych procesach produkcyjnych,
konstrukcje maszyn elektrycznych z uzyciem magnesow stalych, optymalizacja obwodow
magnetycznych maszyn elektrycznych, samohamowne konstrukcje maszyn elektrycznych,
badania momentu zaczepowego. Jest autorem lub wspotautorem zastosowania prototypowych
konstrukcji maszyn elektrycznych specjalnego wykonania, modelowania matematycznego
ztozonych ukladow napgdowych z silnikami specjalnego wykonania, opracowania metodyki
analizy obliczeniowej uktadéw napedowych w stanach dynamicznych z uwzglednieniem
zasilania, konstrukc;ji silnika, transmisji ruchu w zakresie konstrukcji uktadu napedowego.

Najwazniejsze osiagniecia naukowe:

1. Szewczyk K., Golisz R.: Znaczenie uzycia koncentratora magnetycznego w obwodzie
magnetycznym silnika synchronicznego ze staltymi magnesami wewnatrz, Maszyny
Elektryczne. Zeszyty Problemowe, 2011, Nr 3 (91), s. 5-7

2. Szewczyk K., Golisz R., Walasek T., Kucharczyk Z.: The Influence of an Air Gap Around
the Permanent Magnets with the Flux Concentrator in Permanent Magnet Synchronous
Motor with Internal Magnetic Circuits, Przeglqd Elektrotechniczny, 2011, Nr 12b, s. 181-
183

3. Szewczyk K., Golisz R.: Dobor i dostosowanie kgta opasania nabiegunnika wirnika poprzez
zastosowanie koncentratora  magnetycznego  w  silniku  synchronicznym
z magnesami stalymi z wewngtrznym obwodem magnetycznym, materialy
XI Migdzynarodowej Konferencji Naukowej ,, Prognozowanie w Elektroenergetyce
PE2011”, 14-16.09.2011, Wista, s. 201

4. Szewczyk K., Koscielniak A. Analysis of Magnetic Circuits for a Hybrid Stepper Motor
with Cogging Torque Reduction, Przeglqd Elektrotechniczny, 2012, Nr 5a, s. 44-46

5. Szewczyk K., Walasek T., Moryn-Kucharczyk E., Wigckowski W.: Dynamic Diagnostics
of Ferromagnetic Materials on the Basis of the Phenomenon of Voltage Transformation,
Przeglgd Elektrotechniczny, 2017, Nr 1, s. 217-220

6. Szewczyk K., Walasek T.: Dynamic Diagnostics of Moving Ferromagnetic Material with
the Linear Induction Motor, 2nd International Conference of Computational Methods in
Engineering Science (CMES'17), 23-25.11.2017 r., Lublin, Polska, 6 s.

7. Chaban A., Lis M., Szewczyk K.: Modelowanie matematyczne procesoOw nieustalonych
w uktadzie napgdowym dzwigu, Przeglqd Elektrotechniczny, 2017, Nr 12, s. 79-82

Dr inz. Krzysztof Szewczyk prowadzi zajecia dydaktyczne (wyktady, ¢wiczenia, laboratoria,
projekty) od roku 1991. Tematyka tych zaje¢ obejmuje migdzy innymi: maszyny elektryczne,
napedy elektryczne i uktady energooszczedne. Zajecia prowadzone sa na studiach stacjonarnych i
niestacjonarnych.

Najwazniejsze osiagnigcia dydaktyczne:
1. Unowocze$nianie struktury laboratoriow do przedmiotu Napedy w robotyce.

56




Imig i nazwisko: Grzegorz Utrata

Doktor inzynier, data uzyskania: 24.04.2019 r.
dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Grzegorz Utrata prowadzi badania naukowe z zakresu maszyn elektrycznych, automatyki
napedéw przeksztaltnikowych, odtwarzania trudno mierzalnych wielkos$ci fizycznych maszyn
elektrycznych, identyfikacji parametrow elektromagnetycznych modeli matematycznych maszyn
elektrycznych oraz energoelektroniki. Jest wspotautorem kilkunastu artykutow opublikowanych
w czasopismach naukowych oraz materiatach konferencyjnych.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

11. Utrata G., Rolek J., Kaplon A., The novel rotor flux estimation scheme based on the
induction motor mathematical model including rotor deep-bar effect, Energies, 12(14),
2676, 20109.

12. RolekJ., Utrata G., Kaplon A., Improving robustness of the MRAS-based speed estimator
to variability of induction motor electromagnetic parameters resulting from the rotor deep
bar effect, 14th Selected Issues of Electrical Engineering and Electronics, IEEE New York,
2018.

13. Rolek J., Utrata G., An identification procedure of electromagnetic parameters for an
induction motor equivalent circuit including rotor deep bar effect, Archives of Electrical
Engineering, Volume 67, Issue 2, pp. 279-291, 2018.

14. Rolek J., Utrata G., A methodology for electromagnetic parameter estimation of an
induction motor equivalent circuit based on the load curve test, International Symposium
on Electrical Machines, IEEE New York, 2017.

15. Utrata G., Rolek J., Kaplon A., Angular velocity estimator based on the inductance
frequency characteristic for an inverter fed induction motor - Simulation studies, Selected
Issues of Electrical Engineering and Electronics, IEEE New York, 2016.

16. Utrata G., Rolek J., Kaplon A., Speed and rotor flux estimation based on the induction
machine inductance frequency characteristic - Simulation studies, Przeglad
Elektrotechniczny, Volume 1, Issue 12, pp 240-245, 2015.

17. Utrata G., Rolek J., Kaplon A., The genetic algorithm for an electromagnetic parameters
estimation of an induction motor secondary multi-loop equivalent circuit, International
Review of Electrical Engineering, Volume 9, Issue 6, pp 1111-1118, 2014.

18. Utrata G., Kapton A., Spectral Inductance of the Linear Motor-Space Harmonic Analysis,
COMPEL, vol. 30, no. 3, pp. 1118 - 1131, 2011.

Dr inz. Grzegorz Utrata prowadzi lub prowadzit zajecia dydaktyczne (wyktady, ¢wiczenia,
laboratoria) m.in. z elektrotechniki, maszyn elektrycznych, podstaw automatyki, uktadéw
przeksztattnikowych. Jest wspotautorem skryptu dydaktycznego:

Szczegielniak T., Utrata G., Pigtek Z., Matematyczne podstawy elektrotechniki i automatyki,
Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej, 2015.
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Imig¢ i nazwisko: Monika Wezgowiec

Magister inzynier, data uzyskania: 08.07.2010 r.

Mgr inz. Monika Wezgowiec prowadzi badania naukowe dotyczace zagadnien zwigzanych
z prognozowaniem zapotrzebowania, zuzycia, obrotu energii elektrycznej i ceny w ramach
funkcjonujacego rynku energii, a takze zagadnien zwigzanych z odnawialnymi zrodtami energii.
Zainteresowania skupiaja si¢ rowniez nad inteligentnymi instalacjami o$wietleniowymi i analiza
jakosci oswietlenia w pomieszczeniach.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. LyplJ., Poptawski T., Wezgowiec M.: Prognozy generacji wiatrowej metoda adaptacyjnej
krzywej mocy z zastosowaniem aglomeracyjnego grupowania wektoréw zmiennych,
Rynek energii. Rozwoj rynku a konkurencyjnosé¢ gospodarki (red. Potecki Z.), 2015, 5.85-
96

2. Poptawski T., Wezgowiec M.: Implementacja informatyczna modelu trendu petzajacego
do prognozowania mocy farm wiatrowych, Przeglqd Elektrotechniczny, 2017, Nr 2,
S. 246-249

3. Wezgowiec M., Poptawski T., Kurkowski M.: Prognozowanie zuzycia energii na cele
oswietleniowe w latach 2018-2030 w aspekcie uchwaty Sieci Polskich Miast
Progresywnych, Rynek Energii, 2019, Nr 1 (140), s. 20-24

Mgr inz. Monika Wezgowiec prowadzi zaj¢cia dydaktyczne od roku 2011 (gtownie laboratoria,
seminaria i projekty, od pazdziernika 2018 rowniez wyktady) na studiach stacjonarnych oraz
niestacjonarnych, w tym: Rysunek techniczny, Pomiary przemystowe.

Najwazniejsze osiagniecia dydaktyczne:
1. Budowa stanowiska do prognozowania i analizy przeplywoéw sktadowych energii
elektrycznej w systemie zasilania samochodow elektrycznych (2017)
2. Czlonek zespotu ds. utworzenia kierunku ksztatcenia Automatyka i Robotyka studia II
stopnia na Wydziale Elektrycznym (2019)
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Imi¢ i nazwisko: Aleksander Zaremba

Doktor inzynier, data uzyskania: 17.05.2012 r.

dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych / automatyka, elektronika i elektrotechnika

Dr inz. Aleksander Zaremba prowadzi badania naukowe zwigzane z analiza pracy systemow
fotowoltaicznych, zasobami energii stonecznej oraz mozliwoscia ich wykorzystania do produkcji
energii elektrycznej. Zajmuje si¢ rowniez oceng wptywu warunkéw klimatycznych na prace
systemow PV, a takze wpltywem poszczegdlnych elementdw systemu PV na jego sprawnos$¢. Jest
wspotautorem licznych prac dotyczacych technicznych, ekologicznych i1 ekonomicznych
aspektow stosowania systemow fotowoltaicznych.

Najwazniejsze osiagnigcia naukowe:

1. Rodziewicz T., Teneta J., Zaremba A., Wactawek M.: Analysis of solar energy resources
in Southern Poland for photovoltaic applications, Ecological Chemistry and Engineering S,
2013, Vol. 20(1), s. 177-198

2. Rodziewicz T., Zaremba A., Wactawek M.: Technical and economic aspects of
photovoltaic conversion of Southern Poland, Ecological Chemistry and Engineering S,
2014, Vol. 21(2), s. 337-351

3. Rodziewicz T., Zaremba A., Wactawek M.: Photovoltaics: Solar energy resources and the
possibility of their use, Ecological Chemistry and Engineering S, 2016, Vol. 23(1), s. 9-32

4. Rodziewicz T., Teneta J., Zaremba A., Wactawek M.: Cheap sensor made of
multicrystalline silicon for insolation and temperature measurements, Ecological Chemistry
and Engineering S, 2016, Vol. 23(4), s. 583-591

5. Rodziewicz T., Nakata J., Taira K., Zaremba A., Wactawek M.: Impact of the solar
irradiation angle on the work of modules with spherical cells - simulation, Ecological
Chemistry and Engineering S, 2018, Vol. 25(1), s. 35-50

6. Rodziewicz T., Zaremba A., Wactawek M., Jezbera D.: Solar Energy, Limitations and
Risks, Monitoring Systems of Environmental Protection and Health Promotion. Handbook
for Professional Practice of Students (red. Kriz J.), Hradec Kralove: Gaudeamus, 2016, s.
284-308

7. Zaremba A., Rodziewicz T., Wactawek M.: Algorytmy $ledzenia punktu mocy
maksymalnej (MPPT) w systemach fotowoltaicznych, Procedings of ECOpole, 2012,
Vol. 6(1), s. 805-810

8. Ekspert w Narodowym Centrum Badan i Rozwoju

Dr inz. Aleksander Zaremba prowadzi zajecia dydaktyczne na Wydziale Elektrycznym na
kierunku Elektrotechnika od Iutego 2004 r., zajgcia te zwigzane sg z przedmiotami:
Elektrotechnika, Teoria obwodow, Renewable Energy Sources (w jezyku angielskim), Electrical
Engineering — Circuit Theory 1 (w jezyku angielskim), Electrical Engineering — Circuit Theory 2
(W jezyku angielskim). W ramach tych zaje¢ prowadzi wyktady, ¢wiczenia, laboratoria, projekty
i seminaria. Jest promotorem lub recenzentem kilkunastu prac dyplomowych.

Najwazniejsze osiaggniecia dydaktyczne:

1. Modernizacja stanowisk dydaktycznych w Laboratorium Elektrotechniki (od 2012)

2. Czlonek zespotu ds. Umiedzynarodowienia Studiéw na Politechnice Czgstochowskiej
(2012-2016)

3. Czlonek Komisji Programu Erasmus+ na Politechnice Czestochowskiej (od 2012)

4. Wydziatowy Koordynator Erasmus+ (od 2012 r.)

5. Udzial w programie Erasmus+, Staff mobility for teaching, Universitatea "1 Decembrie
1918" Alba lulia, Rumunia, 19-23.05.2015 r. (wyktady dla studentow w jezyku angielskim)

6. Udziat w programie Erasmus+, Staff mobility for teaching, VSB — Technicka Univerzita
Ostrava, Czechy, 19-23.03.2018 r. (wyktady dla studentow w jezyku angielskim)

7. Opicka w ramach programu Erasmus+ nad kilkudziesiecioma studentami uczelni
partnerskich (od 2012)

8. Opieka i pomoc w przygotowaniu wyjazdu dla kilkunastu studentow Wydziatu
Elektrycznego wyjezdzajacych w ramach programu Erasmus+ (od 2012)
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9. Opieka nad Laboratorium Komputerowym w Katedrze Elektrotechniki (od 2012)

10. Prowadzenie zaje¢ w jezyku angielskim: Renewable Energy Sources, Electrical
Engineering - Circuit Theory 1, Electrical Engineering - Circuit Theory 2, Signal
Processing, Circuits and Signals (od 2012)
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Zalgcznik 2. Infrastruktura techniczna kierunku Automatyka i Robotyka studia drugiego stopnia

Wykaz sal audytoryjnych i ich wyposazenia przedstawiono w Tabeli 1., wykaz laboratoriow komputerowych
w Tabeli 2., natomiast wykaz laboratoriéw dydaktycznych sprzetowych w Tabeli 3. Wszystkie sale audytoryjne,
laboratoria komputerowe oraz laboratoria dydaktyczne sprzgtowe znajduja si¢ w budynku Wydziatu
Elektrycznego, Al. Armii Krajowej 17.

Tabela. 1. Zestawienie sal audytoryjnych i ich wyposazenia

Lp. Oznaczenie sali Ir'r:::;k;? Wyposazenie
1 El 93 projektor, 4 tablice
2 E2 93 wizualizer, projektor, 4 tablice, nagto$nienie
3 E3 48 2 tablice
4 E4 60 tablica interaktywna, projektor, nagto$nienie
5 E5 36 2 tablice
6 E6 72 4 tablice
7 E7 54 2 tablice
8 E8 42 2 tablice
9 E9 52 2 tablice
10 E10 30 tablica
11 Aula 180 rzutnik, tablica, naglo$nienie, klimatyzacja

Na potrzeby dydaktyki wydziatu przeznaczone jest 7 sal komputerowych do zaje¢ z przedmiotow
informatycznych, modelowania i symulacji oraz 30 sal laboratoryjnych. Ich wyposazenie techniczne i
audytoryjne pozwala na nauczanie praktyczne tresci zdefiniowanych w przewodnikach po przedmiotach. Czgs¢
sal lub ich wyposazenia jest wykorzystywana réwniez w ksztalceniu na innych kierunkach prowadzonych na
Wyadziale Elektrycznym.

Tabela. 2. Laboratoria komputerowe

Lp. Instytut/Katedra/Zaklad Sala Opiekun
1 Katedra A_utomatykl, Ele_k'grotechnlkl B215 Stawomir Iskierka
i Optoelektroniki
5 Katedra Automatykl, Ele_k'grotechnlkl B231 Aleksander Zaremba
i Optoelektroniki
Patryk
3. Katedra Elektroenergetyki D214 Gatuszkiewicz,
Ewelina
Szymczykiewicz
4. Katedra Elektroenergetyki E113 Jacek Lyp
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5 Katedra A_utomatykl, EIe_k'grotechnlkl FW305 lwona Iskierka
i Optoelektroniki
Katedra Automatyki, Elektrotechniki .
6. i Optoelektroniki FW306 Lukasz Piatek
. Marcjan Nowak,
7. Katedra Elektroenergetyki FW307 Dariusz Catus
Tabela. 3. Laboratoria dydaktyczne sprzgtowe
Lp. Instytut/Katedra/Zaklad Sala Opiekun
1. Katedra Elektroenergetyki BO13 Andrzej Jaderko
2. Katedra Elektroenergetyki B014 Andrzej Jaderko
3 Katedra Automatykl, EIe_k'Frotechnlkl BO31 Stanistaw Chudzik
i Optoelektroniki
4 Katedra A_utomatykl, Ele_kt_rotechmkl BO32 Stawomir Grys
i Optoelektroniki
5 Katedra Automatykl, EIe_k'Frotechnlkl 8232 Ewa Lada - Tondyra
i Optoelektroniki
6. Katedra A_utomatykl, Ele_kt_rotechmkl B233 Dariusz Kusiak
i Optoelektroniki
7 Katedra A_utomatykl, Ele_kt_rotechnlkl B234 Dariusz Kusiak
i Optoelektroniki
8 Katedra Automatyki, Elektrotechniki Co11 Beata Jakubiec,
' i Optoelektroniki Krzysztof Olesiak
9. Katedra A_utomatykl, EIe_k‘grotechmkl co13 Beata Jakubiec
i Optoelektroniki
10. Katedra A_utomatykl, Ele_kt_rotechnlkl Co14 Krzysztof Olesiak
i Optoelektroniki
11 Katedra A_utomatykl, EIe_k‘grotechmkl C112 Janusz Baran
i Optoelektroniki
12 Katedra Automatykl, Ele.k'grotechmkl c114 Olga Sochacka
i Optoelektroniki
13, Katedra A_utomatykl, Ele_k'grotechmkl co11 Tomasz Kulej
i Optoelektroniki
14, Katedra Automatykl, Ele.k'grotechmkl c213 Sebastian Dudzik
i Optoelektroniki
15. Katedra ElektroenergetyKki D011 Zbigniew Gatuszkiewicz
16. Katedra A_utomatykl, Ele_k'grotechmkl D115 Pawet Jablofiski
i Optoelektroniki
17. Katedra Automatyki, Elektrotechniki D211 Stanistaw Chudzik
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i Optoelektroniki

18. Katedra Elektroenergetyki D213 Adam Jakubas
19, Katedra A_utomatykl, Ele_k'grotechmkl E011 Artur Wojciechowski
i Optoelektroniki
Katedra Automatyki, Elektrotechniki .
20. i Optoelektroniki EO013 Andriy Kityk
21. Katedra Elektroenergetyki E113 Jacek Lyp
Katedra Automatyki, Elektrotechniki . .
22. i Optoelektroniki E212 Artur Wojciechowski
23. Katedra Elektroenergetyki E213 Marek Gata
24, Katedra A_utomatykl, EIe_k'grotechnlkl F013 Tomasz Szczegielniak
i Optoelektroniki
. Lubomir Marciniak,
25. Katedra Elektroenergetyki FO018 Mirostaw Kornatka
26. Katedra Elektroenergetyki F504 Andrzej Jaderko
217. Katedra Elektroenergetyki F505 Andrzej Jaderko
28. Katedra Elektroenergetyki F506 Andrzej Jaderko
29. Katedra Elektroenergetyki Fd102 Marek Kurkowski
30. Katedra Elektroenergetyki Fd202 Marek Kurkowski
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Wyposazenie laboratoriow dydaktycznych sprzetowych

Laboratorium Automatyki Napedéw Elektrycznych i Ukladéw Przeksztaltnikowych
Sala B013

W laboratorium znajduje si¢ 6 stanowisk laboratoryjnych wyposazonych w zasilanie 3x400V AC, 230V DC
oraz 3x400V AC regulowane.

Wyposazenie stanowig: podstawowe przyrzady pomiarowe, zasilacze, przystawki pomiarowe z
przetwornikami hallotronowymi, 12 zestawow elektromaszynowych AC i DC o mocy 1,5 — 30 kW
wyposazonych w enkodery 3600 imp/obr, przemienniki czgstotliwosci AC/AC ze sterowaniem
mikroprocesorowym: ALTIVAR 71 — 2szt., UNIDRIVE, COMMANDER SE, AMD-B, naped DC
MENTOR 1II, napgd DC ABB DCS800, napedy DC 11kW — 2 szt., uktad migkkiego startu silnika
asynchronicznego, modulator rezystancji z przerywaczem na tranzystorach IGBT, uklad sterowania i
zabezpieczenia silnika asynchronicznego, przetacznik gwiazda/trdjkat ze sterownikiem PLC, oscyloskopy
cyfrowe Tektronix: 4 — kanatowe — 3 szt., 2 — kanatowy — 1 szt. z sondami prgdowymi i napigciowymi,
model suwnicy pomostowej z napgdami przeksztattnikowymi, stanowisko ze sterownikiem PLC, komputery
PC z oprogramowaniem do przemiennikdéw czgstotliwosci i napedéw DC, program do symulacji uktadow
energoelektronicznych i napedowych T-CAD.

Laboratorium Automatyki Napedéw Elektrycznych i Ukladéw Przeksztaltnikowych
Sala B014

Wyposazenie: W Sali B014 znajduje si¢ 6 stanowisk laboratoryjnych wyposazonych w zasilanie
3x400V AC, 230V DC oraz 3x400V AC regulowane.

Wyposazenie stanowia: podstawowe przyrzady pomiarowe, zasilacze, przystawki pomiarowe z
przetwornikami hallotronowymi, 7 zestawoéw elektromaszynowych AC i DC oraz z silnikami PMSM i
BLDC o mocy 1,5-5,5 kW wyposazone w enkodery 3600 imp/obr, przemienniki czestotliwosci AC/AC ze
sterowaniem mikroprocesorowym ALTIVAR 71 — 2szt., napgdy DC 11kW — 4 szt., sterownik silnika
PMSM, sterownik silnika BLDC, naped AC w przeksztaltnikiem dwukierunkowym 11kW, uktad miekkiego
startu silnika asynchronicznego, oscyloskopy cyfrowe Tektronix: 4 — kanatowe — 2 szt., z sondami
pradowymi i napi¢ciowymi, stanowisko z serwonapedem UNISERWO, stanowisko z ukladem regulacji
ci$nienia pltynu w zbiorniku, stanowisko do badania silnikow krokowych — 3 szt., komputery PC
z oprogramowaniem do przemiennikow czgstotliwosci i napedow DC, program do symulacji uktadow
energoelektronicznych i napedowych T-CAD.

Laboratorium Technik Mikroprocesorowych Sala B031
Wyposazenie: 8 stanowisk komputerowych, 7 stanowisk dydaktycznych systemow mikroprocesorowych
DSM-51, 5 dydaktycznych z procesorem NEC 78klll, zestawy uruchomieniowe z procesorami ARM,
AVR32, programator JTAG, uniwersalny programator pamigci, ukladéw logicznych i procesorow, 3
systemy z procesorem sygnatowym. Zakres merytoryczny — programowanie procesorow 8, 16 i 32 bitowych
W jezyku asemblera i C.

Laboratorium Techniki Cyfrowej Sala B032
Wyposazenie: 12 stanowisk do techniki cyfrowej — projektowanie i symulacja dzialania przerzutnikow,
licznikow, rejestrow, asynchronicznych i synchronicznych uktadow sekwencyjnych, 7 stanowisk do
zagadnien przetwarzania A/C i C/A - odtwarzanie sygnatow, pomiar podstawowych parametrow, symulacja
ich dziatania, badanie wlasciwosci czesci sktadowych przetwornikow, programowanie uktadéw logicznych,
komputerowe wspomaganie projektowania i analizy systemow cyfrowych.

Laboratorium Elektrotechniki Teoretycznej Sala B232
Wyposazenie: laboratorium Elektrotechniki Teoretycznej I, liczba stanowisk: 6, (badanie podstawowych
praw i zjawisk elektrotechniki). Wyposazenie stanowisk: réznego rodzaju mierniki analogowe i cyfrowe,
oscyloskopy, elementy pasywne
i aktywne.

Laboratorium Elektrotechniki Teoretycznej Sala B233
Wyposazenie: Laboratorium Elektrotechniki Teoretycznej I, liczba stanowisk: 6, (badanie podstawowych
praw i zjawisk elektrotechniki). Laboratorium Elektrotechniki Teoretycznej I, liczba stanowisk: 6, (stany
przejsciowe w obwodach elektrycznych, zagadnienia obwodowe oraz polowe). Wyposazenie stanowisk:
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roéznego rodzaju mierniki analogowe i cyfrowe, oscyloskopy, elementy pasywne i aktywne.

Laboratorium Kompatybilnosci Elektromagnetycznej Sala B234, D115
Wyposazenie: 6 stanowisk laboratoryjnych, miernik pdl elektromagnetycznych MEH-25, analizator widma
firmy Hewlett-Packard typu E4411A, oscyloskop cyfrowy firmy Hewlett-Packard 54600B, oscyloskopy
analogowe firmy Tektronix, programowalny generator HM 81-31-2, generator sygnatowy PG-20, kalibrator
SQ10, miernik zaktocen PMZ-11, symulator zaklocen sieciowych S2S-2, stabilizator impedancji sieciowej
firmy HAMEG HM 6050, analizator widma firmy HAMEG HM5011, zestaw sond pomiarowych (do 1GHz)
firmy HAMEG Hz530, miernik testujacy sie¢ MA2085, roznego rodzaju mierniki analogowe i cyfrowe,
elementy pasywne i aktywne, komora GTEM, klatka Faradaya.

Laboratorium Automatyzacji i Robotyki Sala C011

Wyposazenie: w sali znajduje si¢ 7 stanowisk laboratoryjnych w sktad ktorych wchodza: 4 komputery PC z
kartami komunikacji i kartami pomiarowymi i specjalistycznym oprogramowaniem (DriveWindows,
DasyLab), zespét napedowy z przemiennikiem ACS600, linia transportowa z przemiennikiem
czestotliwosci MicroMaster420, sterownikiem SIMATIC S7-300, modutem we/wy ET200, panelem
operatorskim OP7, magistrala PROFIBUS, model pompowni glebinowej z pulpitem sterowniczym i
modutem we/wy ET200 do sieci PROFIBUS, naped pozycyjny pradu przemiennego z enkoderem Fraba
PROFIBUS, serwonapgd Melservo z silnikiem synchronicznym, karta przekaznikow PCLD-785, piec
oporowy z potprzewodnikowym tacznikiem pradu przemiennego i programowalnym regulatorem
temperatury, komputer przemystowy IPC-600 z karta PCL818 oraz specjalistyczng karta do sterowania
silnika krokowego, zestaw prostownikow diodowych, zesp6l napedowy z ukladem rozruchowym ze
sterownikiem Easy.

Laboratorium Sterownikéw Mikroprocesorowych i Modelowania Sala C013

Wyposazenie: w sali znajduje si¢ 6 stanowisk. Podstawowe wyposazenie kazdego stanowiska to: sterownik
(-i) PLC i/lub przekaznik programowalny (np. Siemens S7-300, GE Fanuc VersaMax, SAIA PCD1, Horner
XL6 z komunikacja GSM, Modicon Micro, Moeller Easy800) wraz z zadajnikiem sygnatow wejsciowych
i/lub modelem obiektu sterowania oraz komputer klasy PC z systemem Windows i oprogramowaniem do
tworzenia aplikacji na sterowniki; programy do modelowania uktadéw pomiarowych i ukladow
dynamicznych; w niektorych komputerach zainstalowano karty pomiarowe oraz programy do przetwarzania
danych z tych Kart.

Laboratorium Energoelektroniki i Automatyzacji Sala C014

Wyposazenie: w sali znajduje si¢ 8 stanowisk laboratoryjnych. Robot przemystowy z kompaktowym
kontrolerem - Kawasaki FS 03N, naped serwo pradu przemiennego ASD-A2 Delta Electronics, , komputer
PC ze specjalistycznym oprogramowaniem firmy Advantech do kart serii PCL, uktad sterownika napiecia,
sterownik trojfazowy napiecia przemiennego, sterownik jednofazowy napigcia przemiennego, tranzystory
mocy, uktad do wyznaczania charakterystyk termicznych tyrystorow SCR oraz naped pradu statego Mendtor
II z uktadem kompensac;ji.

Laboratorium Sterowania Cyfrowego i DSP Sala C112

Wyposazenie: 6 stanowisk wyposazonych w komputery PC, uniwersalne zestawy laboratoryjne METEX
MS-9140/50, oscyloskopy, karty DSK6713 z procesorami sygnalowymi, programowalne sterowniki
mikroprocesorowe PLC Siemens Simatic S7-1200 z oprogramowaniem STEP 7, 1 x PLC Simatic S7-300,
oraz 4 x PLC Modicon Micro A120, 3 x PLC SAIA PCD2, stanowisko z PLC GeFanuc + panel Astarada
4”, stanowisko z PLC Astarada + panel Magelis 77, modulty ADAM serii 4000, oprogramowanie
MATLAB/SIMULINK, Wonderware Factory Suite 2000, National Instruments LabVIEW, zagadnienia
zwigzane ze sterowaniem cyfrowym, programowanie sterownikéw mikroprocesorowych, cyfrowym
przetwarzaniem sygnalow, 6 zestawow robotycznych klockow LEGO NXT, zagadnienia sterowania
cyfrowego i algorytmow sterowania robotami LEGO NXT.

Laboratorium Teorii Sterowania i Podstaw Automatyki Sala C114
Wyposazenie: 6 stanowisk sprzetowych z komputerami PC i oprogramowaniem MATLAB/SIMULINK i
National Instruments LabVIEW, w tym 4 stanowiska mechatroniczne — zestawy dydaktyczne QUANSER

65



z kartami pomiarowo-sterujacymi i oprogramowaniem QUARC (serwonaped DC, model aktywnego
zawieszenia, naped liniowy, Mechatronic Kit), zestaw komputerowy z kart zagadnienia teorii sterowania i
podstaw automatyki, symulacje komputerowe ukladéw regulacji, synteza i analiza uktadéw regulacji
automatycznej z zastosowaniem fizycznych obiektow sterowania.

Laboratorium Podstaw Elektroniki Sala C211
Wyposazenie: laboratorium posiada 6 stanowisk, na ktorych jest realizowanych 12 zestawow Cwiczen
laboratoryjnych. Wyposazenie kazdego ¢wiczenia stanowi badany uklad pomiarowy i elektroniczna
aparatura pomiarowa. Elektroniczna aparatura pomiarowa obejmuje oscyloskopy, zestawy pomiarowe
METEX, generatory, zasilacze i autotransformatory, mierniki uniwersalne, rezystory dekadowe i dekady
kondensatorow. Na wyposazeniu znajduja si¢: wysokoczestotliwosciowe oscyloskopy cyfrowe i analogowe
mogace wspolpracowac komputerem.

Laboratorium Sterownikéw PLC i Systemow SCADA Sala C213
Wyposazenie: Wyposazenie: w sali znajduje si¢ 7 stanowisk laboratoryjnych. Kazde ze stanowisk jest
wyposazone w komputer PC ze specjalistycznym oprogramowaniem: Wonderware Factory Suite 2000,
Siemens TIA Portal oraz Factory 10. Dodatkowo w sktad stanowisk wchodzi sze§¢ sterownikow PLC
Siemens S7 1200.

Laboratorium Maszyn Elektrycznych Sala D011

Wyposazenie: 6 stanowisk do badania maszyn elektrycznych, 12 uktadoéw elektromaszynowych pradu
statego i przemiennego, model rolki samotoku hutniczego, badanie maszyn przy zasilaniu z sieci i z
falownika.

Laboratorium Metrologii Sala D211

W laboratorium znajdujg si¢ gtownie podstawowe przyrzady pomiarowe: woltomierze, amperomierze,
watomierze, multimetry cyfrowe, oscyloskopy analogowe, uniwersalne systemy pomiarowe (zawierajace:
generator funkcyjny, czestosciomierz, multimetr cyfrowy, zasilacz), liczniki energii elektrycznej, miernik
natezenia pola magnetycznego, analizator widma. Inne urzgdzenia i elementy: zasilacze, transformatory,
autotransformatory 1f i 3f, rezystory wzorcowe i rezystory dekadowe, przektadniki napieciowe i pradowe,
silnik indukcyjny, stanowisko dydaktyczne elektronicznych licznikow energii elektrycznej, 5 stanowisk
komputerowych z oprogramowaniem LabViev.

Laboratorium Wytwarzania i Pomiarow Kompozytéow Elektrotechnicznych
Sala D213

Laboratorium posiada 6 stanowisk. Stanowisko do wytwarzania kompozytéw elektrotechnicznych
wyposazone w: wytrzasarke z zestawem sit, wage precyzyjna, miynek wysokoobrotowy, mieszalnik
bebnowy, formy i grzatki, pras¢ hydrauliczng 65T; stanowisko do pomiarow wlasciwosci magnetycznych,
wyposazone w: komputer PC z karta NI DAQ PCI-6110, generator arbitralny, wzmacniacz ADS PLX 4000,
transformator separacyjny, akcesoria pomiarowe; stanowisko do pomiaréw wilasciwosci elektrycznych,
wyposazone w: elektrometr Keithley 6514, zasilacze programowalne, multimetry, oscyloskop; stanowisko
do badania wiasciwosci ekranujagcych PEM, wyposazone w: uktady falowoddw, generator sygnatu 1 - 9
GHz, generator sygnatu 9-27 GHz, multimetr; stanowisko do prototypownia materiatow tekstronicznych;
stanowisko do aktywacji filii wytadowaniem koronowym.

Laboratorium Optoelektroniki i Laseréw Sala EO011, E212
Wyposazenie stanowia glownie uklady optoelektroniczne, lasery wraz z akcesoriami, stanowisko dla
fotoindukowanych zmian parametrow optycznych i nieliniowo-optycznych, stanowisko fotoindukowanej
akustoelektroniki i piezoelektryki, stanowisko podczerwonego LIDARA, stanowisko dla kontroli
fotoindukowanych zmian w materiatach przy pomocy UV-VIS (200-780 nm) i FTIR (1282-26315 nm),
Wysoce precyzyjne stanowisko do pomiarow polarymetrycznych w materialach amorficznych,
krystalicznych lub ciektokrystalicznych w zakresie temperaturowym 270 — 500°C.

Laboratorium Automatyki Napedow Elektrycznych i Ukladéw Przeksztaltnikowych
Sala E012
Wyposazenie: W laboratorium znajdujg sie 3 stanowiska laboratoryjne wyposazone w zasilanie 3x400V i
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230V. Wyposazenie stanowig podstawowe przyrzady pomiarowe, 3 zestawy elektromaszynowe AC i DC o
mocy 1,5 — 30 kW, przemienniki czgstotliwosci AC/AC ze sterowaniem mikroprocesorowym. Dwa
komputery PC z oprogramowaniem specjalistycznym: oprogramowanie do przemiennikow MMB-Drive,
system pomiarowo-analityczny do badania stanow statycznych i stanow dynamicznych uktadow
napedowych z silnikiem indukcyjnym, BLDC, PMSM i z dtugimi elementami sprezystymi. Drukarka 3D
Zortrax M200 oraz maszyna CNC z serii 3040.

W laboratorium znajduja si¢ silniki z magnesami trwatymi PMSM i BLDC oraz silnik samotokowy
specjalnego wykonania polaczone poprzez wymienny wal sprezysty z pradnicami o regulowanym
obcigzeniu. Uktady elektromaszynowe zasilane sg z uktadow przeksztattnikowych. Caty uktad spigty jest w
system pomiarowo-analityczny do badania stanow statycznych i stanow dynamicznych uktadow
napedowych. System umozliwia migdzy innymi: wyznaczanie przebiegdw czasowych wartosci
maksymalnych i skutecznych odksztalconego przebiegu napigcia, pradu imocy w torach pradu
przemiennego, analize widmowa (Fouriera) pradu i napigcia w torach pradu przemiennego, widmo
czestotliwo$ciowe z mozliwoscig ograniczenia ilosci obliczanych harmonicznych, wyznaczanie
wspotczynnikow ksztaltu i szczytu pradu i napigcia, wspotczynnikow THD i THD+N, ewentualnie
mozliwo$¢ definiowania wspolczynnikow jakosci przez operatora, mozliwos¢ obliczenia stosunku warto$ci
skutecznej k-tej harmonicznej do 1 harmonicznej, detekcje i zliczanie poprzez uktad pomiarowy ilosci
okresow (pomiar czasu) w ktorych prad i moment przekrocza nastawiong wartos$¢, obliczanie przedziatow
wahan amplitud 1 wartoSci skutecznych wybranych harmonicznych w nastawionych przedziatach
czasowych, wyznaczanie przebiegdw czasowych momentu i predkosci obrotowej, wyznaczanie przebiegdw
czasowych kata skrecania dlugiego elementu sprezystego za pomoca dwoch enkoderéw, analizg
porownawcza w czasie rzeczywistym chwilowych warto$ci napigcia, pradu i mocy w torze pomiarowym
przeksztattnik-silnik (PMSM, BLDC, IM) z chwilowymi warto$ciami przebiegéw odksztalconych napiecia,
pradu i mocy w torze pomiarowym pradnica DC — przeksztattnik pracujacy w uktadzie zwrotu energii do
sieci, wyznaczanie charakterystyk statycznych w zakresie zaleznosci sktadowych mocy i pradu od pradu
zasilania, zaleznosci sktadowych mocy od predkosci obrotowej Iub poslizgu, zaleznosci mocy i pradu od
predkosci obrotowej lub poslizgu, zalezno$ci momentu od predkosci obrotowej lub poslizgu, wyznaczanie
trajektorii dynamicznych w zakresie zaleznoSci pradu od predkosci obrotowej lub poslizgu, zaleznosci
momentu od pr¢dkoséci obrotowej lub poslizgu, zaleznosci mocy chwilowej od predkosci obrotowej lub
poslizgu.

Laboratorium Materialéw Nanokompozytowych (naukowo-dydaktyczne)
Sala E013

Wyposazenie: Wysoce precyzyjne stanowisko do pomiardéw polarymetrycznych (liniowa oraz cyrkularna
dwodjtomno$¢ optyczna) w materiatach amorficznych, krystalicznych lub ciektokrystalicznych w tym
nanokompozytoéw ciektokrystalicznych w zakresie temperaturowym 270 — 500 K. Podstawa dzialania jest
metoda polarymetrii modulacyjnej z wykorzystaniem modulatora foto-elastycznego (PEM-90, Hinds
Instrument) oraz detekcji amplitudowo-fazowej z wykorzystaniem woltomierzy fazowych (SR-830,
Stanford Research System). Temperatura kontrolowana/sterowana kontrolerom temperaturowym
(LakeShore-340). Stanowisko jest w petni skomputeryzowane (komunikacja przez GPIB/USB).

Wysoce precyzyjne stanowisko do pomiaréw dielektrycznych oraz magnetoelektrycznych (dielektryczna
oraz magnetoelektryczna spektroskopia impedancyjna) w materiatach amorficznych, krystalicznych lub
cieklokrystalicznych w tym nanokompozytow ciektokrystalicznych w zakresie czestotliwosci 1 mkHz - 20
MHz oraz zakresie temperaturowym 270 — 500 K. Kluczowym elementem stanowiska jest spektrometr
impedancyjny Solatron-1260A. Temperatura kontrolowana/sterowana wysoce precyzyjnym woltomierzem
(Picotest M3500A). Stanowisko jest wypetni skomputeryzowane (komunikacja przez GPIB/USB).

Laboratorium Metod Sztucznej Inteligencji, Laboratorium Komputerowych Modeli Symulacji

i Wspomagania Projektowania Sala E113
Wyposazenie: Sie¢ LAN, stanowiska: 13 komputerow PC Pentium Core Duo, oprogramowanie: licencja
MSDN AA (w tym m.in.: Windows, Visual Studio, Access,), Office XP, AutoCAD 2009 licencja sieciowa
na 20 uzytkownikow, pakiet MATLAB, pakiet SPHINX, CADLUX, DIALux, Kaspersky BSS, Gretl,
Netbeans 7.

Laboratorium Elektronicznych Systeméw Zabezpieczen Sala E213

Wyposazenie:
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1.Stanowisko wyposazone w centrale VERSA 15, podstawowy i rezerwowy uklad zasilania, detektory PIR,
magnetyczny, akustyczny, sygnalizator, manipulator LCD, modut komunikacyjny ETHM-1 Plus.

2. Stanowisko wyposazone w centrale VERSA 15, radiolini¢, podstawowy i rezerwowy uktad zasilania,
detektory ruchu, zalania, pozarowe, sygnalizator, manipulator LCD, router GSM z emulacja sieci PSTN,
modul powiadomien glosowych INT-VG.

3. Stanowisko wyposazone w centrale Integra 64, podstawowy i rezerwowy uklad zasilania, detektory ruchu,
zalania, modut komunikacyjny ETHM-1 Plus, manipulator LCD, modul komunikacyjny GSM-LT2,
sygnalizator, taczniki gniazdkowe sterowane. 4. Stanowisko wyposazone w centrale Integra 64 Plus,
podstawowy i rezerwowy ukltad zasilania, detektory ruchu przewodowe bezprzewodowe, modut
komunikacyjny ETHM-1 Plus, manipulator dotykowy, modut INT-ORS, sygnalizator, kamerg IP, kontroler
ABAX, faczniki ASW-100 E.

5. Stanowisko wyposazone w centrale Micra, podstawowy i rezerwowy uktad zasilania, bezprzewodowe
detektory ruchu, magnetyczne oraz przeciwpozarowe, pilot, manipulator LED.

6. Stanowisko systemu Gigaset Elements z bezprzewodowymi detektorami PIR, wibracyjnymi czujkami
okiennymi i drzwiowymi, sygnalizatorem, tacznikami gniazdkowymi.

7. Stanowisko systemu Innogy SmartHome wraz z centralg, detektorami PIR, magnetycznymi, tgcznikami,
sterownikami rolet, Sciemniaczami, tacznikami gniazdowymi.

8.Stanowisko systemu Fibaro z centralg Home Center 2, detektorami, gtowicg termostatyczng, tgcznikiem
dopuszkowym, tgcznikiem gniazdkowym.

9. Stanowisko systemu MAX! wraz z centralg Cube, glowicami termostatycznymi i regulatorami
strefowymi.

10. Dwa stanowiska systemu LCN: sterowniki LCN-SH, LCN-UPS i LCN-UPP, panele sensorycznne LCN-
GT4D i LCN-GT12, moduly przekaznikowe LCN-R8H, detektory ruchu i $wiatta LCN-GBL, moduty
interfejsu USB LCN-PKU, czujniki temperatury LCN-TS, glowice termostatyczne, piloty i inne.

11. Dwa stanowiska systemu FIBARO wraz z centralami Home Center 2 oraz Home Center Lite, gtowicami
termostatycznymi, detektorami, elementami wykonawczymi sterujgcymi.

12. 4 zestawy PC wraz z oprogramowaniem: DloadX, GuardX, ConfX, Sweet Home 3D, LCN Pro, Gigaset
Elements, Innogy SMartHome, Fibaro, Netatmo, SmartCam HD.

13. Stacja pogodowa Netatmo, kamera SNH-V6410PN, Amazon Alexa Dot 2 i Dot 3, router LTE/Wi-fi D-
Link DWR-921

Laboratorium Elektrotechnologii Sala F013

Wyposazenie: liczba stanowisk dydaktycznych — 12, w laboratorium znajduje si¢ prostownik tyrystorowy
spawalniczy PSP 631 x 1 szt., plazmotron spawalniczy do cigcia ZDIS XP8-3 x 1 szt; plazmotron
spawalniczy do cigcia Air Plazma 35 x1, zgrzewarka punktowa ASPA x1, zgrzewarka doczolowa ASPA
ANA 212, regulator mikroprocesorowy RE15, komputery personalne x 3 szt., karty i przetworniki
pomiarowe X 3 szt., prostownik tyrystorowy spawalniczy PSP 250 x 2 szt., falownik tyrystorowy
spawalniczy FALTIG160HS x 1 szt., pétautomat spawalniczy MiniMAG250 x 1 szt; system diagnostyczny
w wykonaniu wtasnym x 3 szt., piec komorowy laboratoryjny x 1 szt., piec przelotowy laboratoryjny x 1
szt., transformator spawalniczy STB250 x 2 szt., piec mikrofalowy Samsung TDS CE2727N x 1 szt.,
urzadzenie sprezarkowe US4 x 1 szt., oscyloskop z pamiecig 3850 x 1 szt., miernik pola
elektromagnetycznego 5080 x 1 szt., elektryczne przyrzady pomiarowe (woltomierze, amperomierze,
watomierze) x 10 szt.

Laboratorium Automatyki Elektroenergetycznej Sala F018

Wyposazenie: w laboratorium znajdujg si¢ 12 stotéw laboratoryjnych na ktorych zainstalowano stanowiska
badawcze. Kazde stanowisko wyposazone jest w standardowg aparatur¢ pomiarowa (amperomierze,
woltomierze, sekundomierze, oscyloskopy) oraz regulacyjna (autotransformatory, transformatory
bezpieczenstwa, dekady rezystancyjne). W laboratorium znajdujg si¢ miedzy innymi zabezpieczenia typu
MUPASZ 7U1 firmy ITR, KBCH 130 firmy Areva, miniMUZ-y, MiCOM oraz zabezpieczenie szyn
zbiorczych TSL - 6 firmy ZPrAE. Do ich testowania wykorzystywane jest nowoczesne urzadzenie firmy
KoCos typu ARTES 440 II (zarbwno do testowania zabezpieczen oraz do symulacji sygnalow
przej$ciowych). Do analizy zjawisk przejsciowych w systemie energetycznym stosowane sg programy
PSCAD i MATLAB. Za zastosowaniem programu PSCAD opracowano ¢wiczenia modelowania, symulacji
i analizy zjawisk dynamicznych zachodzacych w systemie energetycznym jak réwniez modelowania
zabezpieczen elektroenergetycznych.

Laboratorium Odnawialnych Zrédel Energii Sale F504, F505, F506
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Wyposazenie: W Salach F504, F505, F506 znajduje si¢ 12 stanowisk laboratoryjnych wyposazonych w
zasilanie 3x400V AC 3, turbiny wiatrowe wraz ze sterownikami elektrowni o pionowej osi obrotu 10kW
umieszczone na dachu budynku, stanowisko do badania sprawnosci mikroelektrowni wiatrowej z tunelem
aerodynamicznym, stanowisko do badania sprawnosci przetwarzania energii w panelach fotowoltaicznych
— 2 szt., stanowisko do badania wtasciwosci termicznych paneli fotowoltaicznych, automatyczna stacja
pogody Davis Vantage Pro2 Plus z oprogramowaniem do akwizycji, rejestracji i archiwizacji parametrow
pogody, BMS firmy APA Group, wiatromierz ultradzwickowy V200A UMB, spektrometr GL Spectis 5.0
Touch, pyranometr refleksyjny LB 901/902, pyranometr DeltaOhm, wielofunkcyjny tester do weryfikacji
charakterystyk modutow oraz tancuchow ogniw fotowoltaicznych HT - I-V 400 z pelnym wyposazeniem,
10 stanowisk komputerowych z oprogramowaniem do analizy parametréw pogody i danych archiwalnych
oraz oprogramowaniem narz¢dziowym do wymienionych powyzej urzadzen pomiarowych, podstawowe
przyrzady pomiarowe, zasilacze.

Laboratorium Efektywnosci Energetycznej Sale Fd102, Fd202

Inteligentna instalacja elektryczna z pomiarem energii i warunkéw s$rodowiskowych, tj. temperatury,
wilgotnosci, nastonecznienia, stanowiska do badania réznych typy zrodet $wiatla i opraw, badanie ich
sprawnos$ci energetycznej, parametréw $swietlnych na zgodno$¢ z normami, badanie poziomu zakldcen
wprowadzanych przez zrodta swiatta do sieci elektrycznej, punkty tadowania pojazdow elektrycznych z
poborem i rozliczeniem optat (w rozbudowie).

Zasoby biblioteczne

Czytelnia Wydziatu Elektrycznego bedaca jedng z filii Biblioteki Gtownej Politechniki Czgstochowskiej
posiada w swoich zbiorach (wg stanu na dzien 30.09.2019 r.) 6998 pozycji ksigzkowych, 21 tytuléw czasopism
biezacych, w tym 17 tytuléw z prenumeraty i 4 tytuty z daréw (ogotem czasopism 2200 wol.). Czytelnia posiada
rowniez 1919 jednostek obliczeniowych Polskich Norm oraz okoto 200 wol. poradnikéw i informatoréw. W
Czytelni znajduje si¢ bogata oferta stownikow jezykowych (ok. 150 wol.) i materiatdw konferencyjnych.
Tematyka zbioréw jest $cisle zwigzana z realizacjg procesu dydaktycznego i prowadzeniem badan naukowych.
Zarowno czasopisma jak i pozycje ksigzkowe gromadzone sg pod katem kierunkow realizowanych na Wydziale
Elektrycznym i dotycza najcze$ciej: automatyki, informatyki, jezykéw oprogramowania, baz danych,
elektrotechniki, systeméw telekomunikacyjnych, systemoéw pomiarowych, gospodarki elektroenergetycznej,
miernictwa elektrycznego, sieci telekomunikacyjnych, sieci elektrycznych, elektroniki, inzynierii komputerowej,
optoelektroniki itp. Czytelnia posiada 5 stanowisk komputerowych ze stalym dost¢gpem do Internetu, ktore
umozliwiajag studentom korzystanie z katalogdw elektronicznych. Ksiggozbior dostepny jest w systemie
biblioteczno - informacyjnym. Zasoby elektroniczne w postaci baz danych komercyjnych i bezptatnych sag w
sieci uczelnianej i Internecie.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia stacjonarne
drugiego stopnia

Sylabusy do przedmiotow obowigzujgce
od roku akademickiego 2020-2021

Przedmioty ksztatcenia ogolnego
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Nazwa przedmiotu

JEZYK OBCY (JEZYK ANGIELSKI)
Foreign Language (English)

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 01KO_AS2_JA

Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr

obowigzkowy 2 stacjonarne angielski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktéw ECTS

Liczba godzin w semestrze 0 30 0 0 0 3

Koordynator | mgr Zofia Sobanska, zsobanska@adm.pcz.czest.pl; mgr Marian Gatkowski, mgalkowski@adm.pcz.czest.pl
Prowadzacy mgr Joanna Pabjanczyk-Musialska; jpabjanczykm@adm.pcz.czest.pl

mgr Marian Gatkowski mgalkowski@adm.pcz.czest.pl
mgr Zofia Sobanska; zsobanska@adm.pcz.czest.pl

mgr Przemystaw Zatecki; pzalecki@adm.pcz.czest.pl

mgr Wioletta Bedkowska; wbedkowska@adm.pcz.czest.pl
mgr Barbara Nowak; bnowak @adm.pcz.czest.pl

mgr Barbara Janik; bjanik@adm.pcz.czest.pl

mgr lzabela Mishchil; imishchil@adm.pcz.czest.pl

mgr Matgorzata Engelking; mengelking@adm.pcz.czest.pl
mgr Joanna Dziurkowska; jdziurkowska@adm.pcz.czest.pl
mgr Dorota Imiotczyk; dimiolczyk@adm.pcz.pl

mgr Katarzyna Gorniak; kgorniak@ adm.pcz.pl

mgr Aneta Kot; akot@adm.pcz.pl

mgr Bozena Danecka; bdanecka@adm.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Rozwijanie umiejetnosci jezykowych, niezbednych do porozumiewania sie w Srodowisku pracy.
C2. Poznanie stownictwa specjalistycznego zwigzanego z kierunkiem studiow.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Znajomo$¢ jezyka na poziomie biegtosci B2 wedtug Europejskiego Systemu Opisu Ksztatcenia Jezykowego Rady Europy.
2. Umiejetno$¢ pracy samodzielnej i w grupie.
3. Posiadanie niezbednej wiedzy z zakresu tematyki studidw.

Efekty uczenia sie
EU1. Student potrafi porozumiewaé sie w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+.
EU2. Student postuguje sie stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki, ktére umiejetnie wykorzystuje w komunikacji oraz w
formie prezentaciji.
EUS3. Student czyta ze zrozumieniem tekst z dziedziny automatyki i robotyki.

Tresci programowe: éwiczenia Liczba godzin

Cw 1 — Autoprezentacja: dane personalne, Sciezka zawodowa.

Cw 2 — Umiejetnos$¢ prezentacii; powtorzenie zwrotdéw charakterystycznych dla jezyka prezentacii.

Cw 3 — Interkulturowo$¢, praca w miedzynarodowym zespole, nawigzywanie kontaktéw stuzbowych.

Cw 4 - Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw 5 — Cwiczenie kompetencji zawodowych: komunikacja w $rodowisku pracy.

Cw 6 - Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw 7 — Powtorzenie materiatu. Kolokwium.

Cw 8 — Cwiczenie kompetencji zawodowych; korespondencja biznesowa.

Cw 9 — Style zarzadzania.

Cw 10 — Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw 11 — Umiejetno$ci zawodowe; budowanie zespotu.

Cw 12 — Praca z tekstem spegcjalistycznym.

Cw 13 — Praca z tekstem specjalistycznym.

Cw 14 - Powtorzenie materiatu; kolokwium zaliczeniowe.

NINININININDINININININININININ

Cw 15 — Indywidualne prezentacje studentéw.
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SUMA | 30

Narzedzia dydaktyczne

. Podreczniki do jezyka ogdlnego i specjalistycznego.
Cwiczenia z zastosowaniem $rodkéw audiowizualnych.
Prezentacje multimedialne.

Internet.

Stowniki specjalistyczne: konwencjonalne oraz multimedialne.
Tablica klasyczna.

o oA W

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Ocena przygotowania do ¢éwiczen.
F2. Ocena aktywnosci podczas zajet.
F3. Ocena za test osiggnieC.
P1. Ocena za prezentacje.
P2. Ocena na zaliczenie.

Obciazenie praca studenta

T e Sred.nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 30

Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 10

Przygotowanie do zaje¢ audytoryjnych 15

Przygotowanie do testu / kolokwium 10

Przygotowanie sprawozdarn / prezentacii 10

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 7513

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Roger H.C. Smith: English for Electrical Engineering in Higher Education Studies; Garnet Education 2014

N. Brieger, A. Pohl; Technical English Vocabulary and Grammar; Summertown Publishing 2008
J Walczak, D. Grabowski, M. Maciazek: Introduction to Digital Signal Processing, Wyd. Pol.Sl., Gliwice 2013
M. Badecka-Kozikowska: English for Students of Electronics and Telecommunications, WPG, Gdansk 2015
A. Dubis, J. Firganek: English through Electrical and Energy Engineering; Wyd. SPNJOPK, Krakéw 2006
M. Ibbotson: Engineering, Technical English for Professionals CUP 2009
V. Evans. J. Dooley: Electronics, Express Publishing, 2012

9. R.Maksymowicz: Jezyk angielski dla elektronikow | informatykow, Wyd. Fosze 2010
10. S.R. Esteras, E.M. Fabre: Professional English in Use for Computers and the Internet; CUP 2007
11. D. Cotton, D. Falvey, S. Kent: Upper Intermediate Market Leader; Pearson 2016
12.° M. Ibbotson: ‘Cambridge English for Engineering’, CUP 2008

© N ok w D

12 E. J. Williams: ‘Presentations in English,” Macmillan 2008
15' H. Stephenson, P. Dummet: ‘Keynote- TEDTALKS’, Cengage Learning 2015

16, Dictionary of Contemporary English; Pearson Longman 2009 oraz inne stowniki
17. J. Copage: Get on Track to FCE; Pearson Longman 2009

18. D. Bonamy: Technical English 1,2,3, Pearson Longman 2008

19.  Zrédta internetowe

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt i Odniesienie efektu do efektd ia si . - . )
€ sui;zema dr?;eliil:ptﬁl?ui\ul:on?a?yia ?‘gggg@ rl‘(': *s 1 Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny

EU1 KAR2A_U02, KAR2A_U15 C1 Cw. 1,2,3 F1,F2,F3, P2
EU2 KAR2A_U02, KAR2A_U15 C1,C2 Cw. 1,2,3,4,5,6 F1, F2ﬁ,53’ P1,
EU3 KAR2A_U01, KAR2A_U15 C2 Cw. 1,2,3,4,5,6 F1,F2, F3, P2

* - wg zatgcznika

Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Student potrafi porozumiewaé sie w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+.

2

Uzyskat wynik z testu ponizej 60%

Student nie potrafi porozumiewaé sie w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+.
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Student potrafi porozumiewa¢ sie w Srodowisku zawodowym postuguijac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+ w bardzo

3 ograniczonym zakresie. Uzyskat wynik z testu w przedziale 60 - 70%.
35 Student potrafi porozumiewa¢ sie w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+
) popetniajac przy tym liczne btedy jezykowe, ale jest komunikatywny. Uzyskat wynik z testu w przedziale 71 - 75%.
4 Student potrafi porozumiewac si¢ w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+, jednakze
nie zawsze stosujac go w sposéb prawidtowy. Uzyskat wynik z testu w przedziale 76 - 85%.
45 Student potrafi porozumiewa¢ sie w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+, stosujac
; bogata leksyke i urozmaicone struktury jezykowe. Uzyskat wynik z testu w przedziale 86 - 92%.
5 Student potrafi porozumiewa¢ sie w Srodowisku zawodowym postugujac sie jezykiem angielskim na poziomie B2+,
dysponujac bardzo bogatq leksyka oraz strukturami jezykowymi. Uzyskat wynik z testu w przedziale 93 - 100%.
EU2 Student postuguije sie stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki, ktére umiejetnie wykorzystuje w komunikacji oraz w
formie prezentacii.
9 Student nie potrafi postugiwac sig stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki oraz nie potrafi przygotowac ani
przedstawi¢ prezentacii.
3 Student postuguije sie bardzo prostym stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki, ktére wykorzystuje w komunikacji,
oraz potrafi przygotowaé i przedstawic¢ prostg jezykowo prezentacje.
35 Student postuguije sie prostym stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki pozwalajacym mu na przekazywanie
; zasadniczych informacji i tworzenie prostych prezentacji.
4 Student postuguje sie bardziej zaawansowanym stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki, ktére umiejetnie
wykorzystuje w komunikacji oraz w formie prezentacji.
45 Student ptynnie postuguje sie urozmaiconym stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki, ktére umiejetnie wykorzystuje
) w komunikacji oraz w formie prezentacji.
5 Student ptynnie i spontanicznie postuguje sie stownictwem z dziedziny automatyki i robotyki, ktére umiejetnie wykorzystuje

w komunikaciji oraz w formie prezentacii.

EU3 | Student czyta ze zrozumieniem tekst z dziedziny automatyki i robotyki.

Student nie potrafi przeczyta¢ ze zrozumieniem tekstu z dziedziny automatyki i robotyki. Z testu obejmujacego sprawno$¢

2 czytania uzyskat wynik ponizej 60%.
3 Student potrafi zrozumie¢ jedynie fragmenty tekstu z dziedziny automatyki i robotyki i ma trudnos$ci z jego interpretacja. Z
testu obejmujacego sprawnos¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 60-70%.
35 Student nie w petni rozumie czytany tekst z dziedziny automatyki i robotyki. Z testu obejmujgcego sprawno$¢ czytania
) uzyskat wynik w przedziale 71-75%.
4 Student rozumie znaczenie gtownych watkow tekstu z dziedziny automatyki i robotyki i potrafi je zinterpretowaé. Z testu
obejmujacego sprawnos¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 76-85%.
Student dobrze rozumie tekst z dziedziny automatyki i robotyki, zaréwno pod wzgledem tresci, jak i struktur morfo-
45 syntaktycznych w nich zawartych. Udzielajac odpowiedzi ustnych na temat przeczytanego tekstu postuguje sie dosé
: bogatym stownictwem, jak réwniez zaawansowanymi strukturami jezykowymi. Wypowiada si¢ ptynnie, cho¢ nie udaje mu sie
przy tym unikngé nielicznych btedéw. Z testu obejmujacego sprawnos¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 86-92%
5 Student rozumie wszystko, co przeczyta, réwniez szczegoty. Potrafi bezbtednie interpretowac wtasnymi stowami

przeczytany tekst. Z testu obejmujacego sprawno$¢ czytania uzyskat wynik w przedziale 93-100%.

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zajec¢ dostepne sq na tablicy ogtoszen oraz na stronie www.sjo.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Przedsiebiorczosé, polityka konkurencji i strategie rozwoju organizaciji

Entrepreneurship, competition policy and organizational development strategies

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 02KO_AS2_PPK
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiéw Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 30 15 0 0 0 2

Koordynator | Dr Ewa Moroz, e.moroz@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr Ewa Moroz, e.moroz@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1. Wskazanie studentom zwigzku pomiedzy przedsiebiorczoscig a otoczeniem biznesowym oraz roli jakg odgrywa
przedsiebiorczos¢ w procesie wzrostu firm, w szczegoélnosci w odniesieniu do sektora MSP

C2. Zdobycie podstawowej wiedzy z zakresu roli informacji i znaczenia proceséw komunikacji w obrebie podmiotéw
gospodarczych.

C3. Zapoznanie z podstawowymi wytycznymi w zakresie efektywnosci zarzadzania i uwarunkowaniami skuteczno$ci proceséw
negocjacyjnych.

C4. Zapoznanie z podstawowymi teoriami z zakresu polityki konkurencji i rozwoju organizaciji, w szczegolno$ci w zakresie
pozacenowych uwarunkowan konkurenciji i rozwoju.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza z zakresu organizacji i zarzadzania w przedsigbiorstwie i podstaw ekonomii.
2. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej oraz umiejetno$¢ pracy w grupie.
3. Umiejetno$¢ korzystania ze zrodet literaturowych i zasobéw internetowych.
4. Umiejetnos¢ sporzadzenia sprawozdania z przebiegu realizacji zadan.

Efekty uczenia sie
EU1. Student zna i rozumie podstawowe zasady prowadzenia dziatalnoci gospodarczej w otoczeniu biznesowym, rozumie
znaczenie dziatan przedsiebiorczych w praktyce zarzadzania.
EU2. Student zna podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencii i rozwoju organizacji, w szczegdlnosci w zakresie
pozacenowych uwarunkowan konkurencji i rozwoju.
EU3. Student potrafi wskaza¢ wybrane procesy wptywajace na wzrost i rozwoj podmiotéw, w szczegolnosci potrafi wyrozni¢
dziatania przedsiebiorcze specyficzne dla sektora MSP.

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin
W 1 - Przedsiebiorczo$¢ - zasob ekonomiczny. Podstawowe zasady podejmowania i wykonywania 2
dziatalnosci gospodarcze.
W 2 -. Zarzadzanie przedsigbiorcze. Innowacje a przedsigbiorczo$¢. 2
W 3 - Praktyczne uwarunkowania prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej w zalezno$ci od formy prawnej 2
podmiotu.
W 4 -. Procesy ksztattujace wzrost i rozwéj podmiotow, progi rozwojowe. 2
W 5 - Dziatania przedsiebiorcze a efektywnos¢ finansowa podmiotéw - szanse i zagrozenia cz.1. 2
W 6 - Dziatania przedsiebiorcze a efektywnos¢ finansowa podmiotéw - szanse i zagrozenia cz.2 2
W 7 - Strategie konkurenciji a przedsiebiorczo$¢. 2
W 8 - Zarzadzanie w ujeciu operacyjnym, taktycznym i strategicznym - uwarunkowania i definicje 2
skuteczno$ci.
W9 - Przywddztwo - uwarunkowania skutecznosci, réznica miedzy liderem a managerem. 2
W 10 - Definiowanie celéw i osigganie kompromiséw w teorii negocjacji. 2
W 11 - Wspétzaleznosci systemowe w organizacjach; narzedzia usprawniania komunikacji wewnetrzne; i 2
zewnetrznej.
W 12 - Teoretyczne i praktyczne uwarunkowania skutecznego zarzadzania zespotem. 2
W 13 - Procesy szkolen i informacja zwrotna jako narzedzia efektywnego zarzadzania. 2
W 14 - Efektywno$¢ zarzadzania z punktu widzenia réznych grup docelowych proceséw zarzadczych 2
W 15 - Komunikacja wewnafrz organizacji i komunikacja organizacji z otoczeniem, efektywno$¢ komunikacji a 2
uwarunkowania organizacyjne podmiotu.

SUMA 30
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Tres$ci programowe: ¢wiczenia

Liczba godzin

C1 - Strategie definiowania celéw

1

C2 - Zarzadzanie wzrostem i rozwojem podmiotu gospodarczego, style przywédcze.

C3 - Planning poker

C4 - Paradoks nieoczekiwanych zyskow.

C5 - Wybrane metody finansowania dziatalno$ci gospodarcze;.

C6 - Organizacja uczaca sie, bledy twarde i miekkie w zarzadzaniu.

C7 - Podstawy wyboru strategii konkurencji.

C8 - Model CREATE

C9 - Informacja w procesie komunikacji: komunikacja werbalna i niewerbalna; kanaty informacyjne; informacja pierwotna i

wtdrna, szum informacyjny.

RN PRV Y PN P Y B PN

C10 - Wybrane narzedzia manipulacji przekazem w procesie komunikowania.

C11 - Negocjacje i podejmowanie decyzji (strategie, style, techniki, klamstwo)

C12 - Zarzadzanie zespotem

C13 - Szkolenia - ocena potrzeb, celéw i realizaci

C14 - Konflikty interpersonalne i organizacyjne

C15 - Konflikt w teorii ograniczen

NN EE N PN Y

SUMA 15

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)

F1. Ocena przygotowania do zaje¢ — odpowiedz ustna

F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z realizacji zadan w trakcie zaje¢

P1. Ocena opanowania materiatu nauczania bedacego przedmiotem wyktadéw — zadania realizowane w trakcie zaje¢ (50%

oceny zaliczeniowe;j)

P2. Ocena umiejetnosci wyciggania wnioskow w oparciu o rozwigzywanie zadan problemowych (przy wykorzystaniu literatury

przedmiotu) (50% oceny zaliczeniowej)

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 45
Zapoznanie sie ze wskazang literaturg 2
Przygotowanie do zaje¢ 1
Przygotowanie do testu / kolokwium 2

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu

Suma / punkty ECTS: 50h/2ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Adamkiewicz-Drwitto H.S., Uwarunkowania konkurencyjnosci przedsiebiorstwa, PWN 2002

2. Bazerman M. H., Neale M.A., Negocjujac racjonalnie, Olsztyn 1997
3. Chmiel N., Psychologia pracy i organizacji, GWP, Gdarisk, 2003
4.  Drucker P. F., Menedzer skuteczny, MT Biznes, Warszawa 2007
5. Drucker P. F., Praktyka zarzadzania, MT Biznes, Warszawa 2005.
6. Piasecki B. (red.): Ekonomika i zarzadzanie matq firma, PWN, Warszawa, 2001.
7. Sobiecki R., Podstawy przedsiebiorczo$ci w pytaniach i odpowiedziach, Difin 2004
8. Wasilczuk J., Wzrost matych i $rednich przedsiebiorstw, Wyd. Politechniki Gdanskiej, Gdansk 2005
Macierz realizacji efektow uczenia sie
Efgkt . aniesignie efektu do efektéyv uczenia Cele przedmiotu Forma zajed Narzedzia Sposéb oceny
uczenia sie sie dla kierunku Automatyka i Robotyka dydaktyczne
KAR2A_W10
KAR2A_U01
KAR2A_U14
KAR2A_KO01 Wykiad, F1, F2, P1,
EUT KAR2A_K02 C1,C3,C4 éwiczenia 12 P2
KAR2A_K03
KAR2A_K04
KAR2A_K05
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EU2

KAR2A_W10
KAR2A_U01
KAR2A_U14
KAR2A_KO01 C1,C2, Wyktad,

KAR2A_K02 C3,C4 ¢wiczenia
KAR2A_K03
KAR2A_K04
KAR2A_K05

F1, F2, P1,

1.2 P2

EU3

KAR2A_W10
KAR2A_U01
KAR2A_U14
KAR2A_K01 C1,C2, Wykiad,

KAR2A_K02 C3,C4 éwiczenia
KAR2A_K03
KAR2A_K04
KAR2A_K05

F1, F2, P1,

1.2 P2

wg zafgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekt

EU1

Student zna i rozumie podstawowe zasady prowadzenia dziatalno$ci gospodarczej w otoczeniu biznesowym,
rozumie znaczenie dziatan przedsiebiorczych w praktyce zarzadzania.

2

Student nie potrafi zdefiniowa¢ pojecia przedsiebiorczo$¢, nie wie jakie dziatania mozna uznac¢ za przedsigbiorcze, nie
dostrzega réznicy miedzy poszczegdlnymi formami dziatalnosci gospodarczej, nie zna elementarnych zasad
wykonywania dziatalno$ci gospodarczej.

Student rozumie jakie dziatania mozna okre$lic mianem ,przedsigbiorczych”, rozroznia wybrane formy dziatalnosci
gospodarczej. Potrafi wskaza¢ elementarne zasady wykonywania dziatalno$ci gospodarcze.

3,5

Student potrafi wskazac jakie dziatania mozna okresli¢ mianem ,przedsigbiorczych”. Rozréznia wybrane formy
dziatalno$ci gospodarczej. Potrafi wskazaé podstawowe roznice miedzy poszczegdlnymi formami prowadzenia
dziatalno$ci. Potrafi wskaza¢ elementarne zasady wykonywania dziatalno$ci gospodarcze;j.

Student wie, jakie dziatania nazywamy ,przedsigbiorczymi” i rozumie zwigzki migdzy przedsigbiorczoscig a rozwojem
organizacji. Rozpoznaje wybrane formy dziatalno$ci gospodarczej, zna ich cechy charakterystyczne. Potrafi wskazaé
podstawowe zasady wykonywania dziatalno$ci gospodarczej i okresli¢ ich znaczenie dla sytuacji rynkowej organizacii.

4,5

Student wie, jakie dziatania nazywamy ,przedsiebiorczymi” i rozumie zwigzki miedzy przedsiebiorczoscig a rozwojem
organizacji. Podejmuje samodzielne proby wykorzystania posiadanej wiedzy dla wygenerowania rozwigzan
przedsiebiorczych. Rozrdznia wybrane formy dziatalno$ci gospodarczej i zna ich cechy charakterystyczne. Potrafi
wskaza¢ podstawowe zasady wykonywania dziatalnosci gospodarczej i okresli¢ ich znaczenie dla sytuacji rynkowe;
organizacji. Potrafi wykorzysta¢ posiadang wiedze celem podjecia préby zdefiniowania strategii rozwoju organizacii.

Student potrafi wskazac¢ jakie dziatania mozna okresli¢é mianem przedsiebiorczych, rozumie zwigzki migdzy
przedsiebiorczoscig a rozwojem organizacii i potrafi wykorzystaé posiadang wiedze dla wygenerowania rozwigzan
przedsiebiorczych. Student rozrdznia wybrane formy dziatalno$ci gospodarczej i zna ich cechy charakterystyczne. Potrafi
wskaza¢ podstawowe zasady wykonywania dziatalnosci gospodarczej i okre$li¢ ich znaczenie dla sytuacji rynkowe;
organizacji. Potrafi wykorzysta¢ posiadang wiedze celem podjecia proby zdefiniowania strategii rozwoju organizacii.
Potrafi wskaza¢ obszary krytyczne dla proponowanego rozwigzania.

EU2

Student potrafi wskaza¢ wybrane procesy wptywajace na wzrost i rozwéj podmiotow, w szczegélnos$ci potrafi
wyrézni¢ dziatania przedsiebiorcze specyficzne dla sektora MSP.

Student nie potrafi wskaza¢ ani nazwa¢ procesdéw wptywajacych na wzrost i rozwdj podmiotéw. Student nie wie, jakie
podmioty zaliczmy do sektora MSP.

Student rozréznia procesy wptywajace na wzrost i rozwéj podmiotéw, potrafi okreslic, jakie podmioty zaliczamy do
sektora MSP i podejmuje prébe wskazania form dziatan przedsiebiorczych w tym sektorze.

3,5

Student potrafi wymieni¢ i scharakteryzowa¢ podstawowe procesy wptywajace na wzrost i rozwoj podmiotéw, potrafi
okresli¢, jakie podmioty zaliczamy do sektora MSP i potrafi wskazaé przyktadowe formy dziatar przedsiebiorczych w tym
sektorze.

Student zna wybrane strategie wzrostu i rozwoju podmiotéw, rozréznia procesy wpltywajace na wzrost i rozwo;
podmiotdw, potrafi wyrdznié dziatania przedsiebiorcze specyficzne dla sektora MSP i rozumie ich role w procesach
wzrostu i rozwoju podmiotow.

4,5

Student zna wybrane strategie wzrostu i rozwoju podmiotéw, rozroznia procesy wpltywajace na wzrost i rozwoj
podmiotdw. Podejmuje samodzielng probe wskazania kierunku prawidiowego zastosowania dziatan przedsigbiorczych
zaleznie od obranej strategii. Potrafi wyrdzni¢ dziatania przedsiebiorcze specyficzne dla sektora MSP i rozumie ich role w
procesach wzrostu i rozwoju podmiotéw. Podejmuje préby definiowania dziatan przedsiebiorczych wiasciwych dla
okreslonego podmiotu w sektorze MSP.

Student zna wybrane strategie wzrostu i rozwoju podmiotéw i potrafi wskazac¢ kierunek prawidtowego zastosowania
dziatan przedsigbiorczych zaleznie od obranej strategii. Student potrafi wyrézni¢ dziatania przedsiebiorcze specyficzne
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dla sektora MSP i rozumie ich role w procesach wzrostu i rozwoju podmiotéw. Podejmuje préby definiowania dziatan
przedsiebiorczych wiasciwych dla okreslonego podmiotu w sektorze MSP w konteksScie dtugofalowej strategii rozwoju
organizacii.

EU3 Student zna podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencji i rozwoju organizacji, w szczegdlnosci w
zakresie pozacenowych uwarunkowan konkurenciji i rozwoju.

2 Student nie potrafi okresli¢ podstawowych pojec z zakresu polityki konkurencji i rozwoju organizacji, w szczegdlnosci w
zakresie pozacenowych uwarunkowan konkurenciji i rozwoju.

3 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencii i rozwoju organizacji.

3,5 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencii i rozwoju organizacji. Podejmuje probe
wskazania pozacenowych uwarunkowan konkurencji i rozwoju.

4 Student zna podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencji i rozwoju organizacji, w szczegdlnosci teoretyczne
podstawy okreslania pozacenowych uwarunkowar konkurencji i rozwoju.

4,5 Student zna podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencji i rozwoju organizacji. Student potrafi wykaza¢ sie
samodzielno$cig w procesie wskazywania i analizy pozacenowych uwarunkowan konkurencji i rozwoju.

5 Student zna podstawowe pojecia z zakresu polityki konkurencji i rozwoju organizacji, w szczegoélno$ci w zakresie

pozacenowych uwarunkowan konkurencji i rozwoju. Podejmuje préby samodzielnego budowania strategii konkurencji i
rozwoju organizacji.

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu

Szkolenie dotyczace bezpiecznych i higienicznych warunkéw ksztatcenia
Training on safe and hygienic education conditions

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 03KO_AS2_BHP
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
studiow
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 4 0 0 0 0 0

Koordynator | Mgr inz. Andrzej Ogloza, bhp@adm.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Mgrinz. Andrzej Ogloza, bhp@adm.pcz.czest.pl

Magr inz. Marcin Borowik, bhp@adm.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel prze

dmiotu

C1.

Przekazanie podstawowych wiadomosci dotyczacych bezpiecznych i higienicznych warunkow ksztatcenia.
Podstawowe pojecia. Najwazniejsze przepisy prawne w zakresie BHP.

C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci rozpoznawania zagrozen dla zycia i zdrowia. Czynniki niebezpieczne, szkodliwe
i ucigzliwe zwiazane z procesem ksztalcenia. Przeciwdziatanie zagrozeniom. Srodki ochrony zbiorowej i indywidualnej.
Wypadek w szczeg6lnych okoliczno$ciach.

C3. Poznanie zasad profilaktycznej opieki lekarskiej oraz zasad jej sprawowania w odniesieniu do oséb podlegajacych
ksztatceniu. Przygotowanie do udzielania pierwszej pomocy przedmedyczne;.

C4.  Przekazanie wiadomosci o przyczynach powstawania pozardw oraz zasadach postepowania w razie pozaru.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji

1.

Podstawowa wiedza o zasadach bezpiecznego postepowania.

Efekty u
EU1.

EU2.
EU3.
EU4.

czenia sie

Student zna podstawowe pojecia z zakresu BHP oraz zasady bezpiecznego postepowania podczas korzystania
z infrastruktury Uczelni.

Student potrafi rozpoznaé zagrozenie i unikngé szkodliwych nastepstw.

Student potrafi zachowac sie wtasciwe w razie wypadku innych oséb i udzieli¢ pierwszej pomocy.

Student ma wiedze na temat zagrozen pozarowych oraz postepowania w razie pozaru lub innych zagrozen.

Tresci p

rogramowe: wykfady Liczba godzin

W 1 — Informacje organizacyjne, podstawowe pojecia i przepisy prawne w dziedzinie BHP. 1

W 2 — Zagrozenia wypadkowe i zagrozenia dla zdrowia mogace wystapi¢ w Srodowisku Uczelni. Czynniki
niebezpieczne, szkodliwe i uciazliwe. Czynniki chemiczne, biologiczne i psychospoteczne. Srodki ochrony
zbiorowej i indywidualnej, odziez i obuwie robocze. Pojecie wypadku w szczegdlnych okolicznosciach. Sposob
postepowania w razie wypadku. Postepowanie powypadkowe - protokoét ustalenia okoliczno$ci i przyczyn
wypadku.

1

W 3 — Profilaktyczna opieka lekarska i zasady jej sprawowania w stosunku do 0s6b podlegajacych ksztatceniu.
Udzielanie pierwszej pomocy w razie wypadku, alarmowanie i wzywanie pomocy. Zabezpieczenie miejsca
wypadku do celéw postepowania powypadkowego.

W4 - Ochrona przeciwpozarowa. Przyczyny powstawania pozaréw. Wyposazenie budynkéw w instalacje
alarmowe, gasnicze i systemy wentylacyjne. Oznaczanie drdg ewakuacyjnych. Rozmieszczenie gasnic
w obiektach. Postepowanie w razie pozaru, alarmowanie i wzywanie pomocy. Ewakuacja z obiekiu.

SUMA

Narzedzia dydaktyczne
1. | Prezentacja multimedialna.
2. | Skrypt dla studentow.

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)

F1 Zaliczenie na podstawie obecnosci na wyktadzie

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywno$ci
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Godziny kontaktowe z prowadzacym 4
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 4
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 0

Wykaz li

teratury podstawowej i uzupetniajacej

1.

2.

Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 30.10.2018 r. w sprawie sposobu zapewnienia w uczelni

bezpiecznych i higienicznych warunkéw pracy i ksztatcenia (Dz.U. 2018 poz. 2090),
Rozporzadzenie Ministra Zdrowia z dnia 26.08.2014 r. w sprawie badan lekarskich kandydatéw do szkét

ponadpodstawowych lub wyzszych i na kwalifikacyjne kursy zawodowe, uczniéw tych szkét, studentéw, stuchaczy

kwalifikacyjnych kurséw zawodowych oraz uczestnikow studiow doktoranckich (Dz.U. z 2019 poz. 141).

Rozporzadzenie Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 26.09.1997 r. w sprawie ogéInych przepisow bezpieczernistwa

i higieny pracy (Dz.U. Nr 169 z 2003 r. poz. 1650),

Ustawa z 30.10.2002 r. 0 zaopatrzeniu z tytutu wypadkéw lub chorob zawodowych powstatych w szczegolnych

okoliczno$ciach (Dz.U. z 2013 r. poz. 737).

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie dla Cele Forma zaieé Narzedzia Sposéb ocen
uczenia sie dyscypliny naukowej Automatyka i Robotyka * przedmiotu ¢ dydaktyczne P Y
EU1 KAR2A_K02, KAR2A_K03 C1 WyKk. 1,2 F1
EU2 KAR2A_K02, KAR2A_K03 C2 WyKk. 1,2 F1
EU3 KAR2A_K02, KAR2A_K03 C3 Wyk. 1,2 F1
EU4 KAR2A_K02, KAR2A_K03 C4 Wyk. 1,2 F1
* — wg zalgcznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszer oraz na stronie internetowe.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia stacjonarne
drugiego stopnia

Sylabusy do przedmiotow obowigzujgce
od roku akademickiego 2020-2021

Przedmioty kierunkowe
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Nazwa przedmiotu
Modelowanie i sterowanie robotéw
Modelling and control of robots

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 01K_AS2_MiSR
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 15 5

Koordynator | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Drinz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl
Dr inz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu modelowania robotéw, modelowania stanowisk i systeméw zrobotyzowanych oraz
sterowania i programowania robotow.
C2. Uzyskanie przez studentéw umiejetnosci projektowania i budowania modeli symulacyjnych robotdw oraz stanowisk
i systemoéw zrobotyzowanych.
C3. Zdobycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci z zakresu programowania i sterowania robotami oraz stanowiskami
i systemami zrobotyzowanymi.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1. Wiedza z automatyki w zakresie teorii sterowania.
Wiedza z elektrotechniki z zakresu teorii obwodow.
Wiedza z zakresu energoelektroniki, techniki mikroprocesorowej i symulacji komputerowe;.
Umiejetno$¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i internetowych.
Umiejetnos¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

o1 B W

Efekty uczenia sie
EU1. Student zna metody modelowania robotow, modelowania stanowisk i systeméw zrobotyzowanych oraz metody
programowania i sterowania robotow.
EU2. Student potrafi budowa¢ modele symulacyjne robotéw, stanowisk i systemoéw zrobotyzowanych.
EU3. Student potrafi programowac i sterowa¢ modelami robotéw, stanowisk i systeméw zrobotyzowanych.

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin
W 1 — Modelowanie robotéw — podstawowe zagadnienia i definicje, aspekty techniczne i ekonomiczne. 1
W 2 — Klasyfikacja robotéw stacjonarnych i mobilnych. 1
W 3 — Kinematyka manipulatora robota stacjonarnego. 1
W 4 - Budowa uktadow sterowania i zasilania robotéw. 1
W 5 — Modelowanie robotdw stacjonarnych. 1
W 6 — Sterowanie i programowanie robotéw stacjonarnych. 1
W 7 — Modele chwytakdw i gtowic technologicznych robotéw. 1
W 8 — Modelowanie robotéw mobilnych. 1
W 9 — Sterowanie i programowanie robotéw mobilnych. 1
W 10 — Systemy wizyjne oraz uktady sensoryczne. 1
W 11 - Modelowanie i sterowanie zrobotyzowanych stanowisk. 1
W 12 — Wytyczne dotyczace bezpieczenstwa stanowisk zrobotyzowanych. 1
W 13 — Modelowanie i projektowanie systemow zrobotyzowanych. 1
W 14 — Perspektywy rozwoju robotyki w elastycznych systemach produkcii. 1
W 15 — Zaliczanie wyktadéw. 1
SUMA 15
Tresci programowe: laboratorium Liczba godzin
L 1 — Wprowadzenie do zaje¢ oraz zapoznanie z zasadami BHP obowigzujacymi w laboratorium. 2
L 2 — Chwytaki robotéw 2
L 3 - Gtowice technologiczne 2
L 4 - Uktady sensoryczne 2
L 5 - Praca robota z chwytakiem 2
L 6 - Praca robota z glowicg technologiczng 2
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L 7 — Praca synchroniczna robotéw z chwytakiem i gtowicq technologiczng 2
L 8 — Zaliczanie sprawozdan z laboratoriéw: L2, L3, L4, L5, L6, L7. 2
L 9 — Zrobotyzowane stanowisko do przemieszczania obiektdéw - przygotowanie modelu 2
L 10 — Zrobotyzowane stanowisko do przemieszczania obiektéw - programowanie modelu 2
L 11 — Zrobotyzowane stanowisko z czujnikami sensorycznymi - przygotowanie modelu 2
L 12 — Zrobotyzowane stanowisko z czujnikami sensorycznymi - programowanie modelu 2
L 13 - Zrobotyzowany system z chwytakami i gtowicami technologicznymi - przygotowanie modelu 2
L 14 — Zrobotyzowany system z chwytakami i glowicami technologicznymi - programowanie modelu 2
L 15 - Zaliczanie sprawozdan z laboratoriow: L9, L10, L11, L12, L13, L14. 2
SUMA 30
Tre$ci programowe: projekt Liczba godzin
P 1 — Wprowadzenie do zaje¢ projektowych. 1
P 2 — Przedstawienie wytycznych ogélnych w zakresie realizacji projektéw raz wybdr tematéw. 2
P 3 — Wykonanie obliczen w zakresie przestrzeni roboczej oraz okreslenie lokalizacji obiektow. 2
P 4 — Opracowanie opisu funkcji stosowanych w danym projekcie. 2
P 5 — Realizacja wybranych sekwencji pracy robota / pracy robotéw / pracy taSmociaggow / pracy innych 2
obiektow.
P 6 — Analiza i weryfikacja projektu w zakresie poprawnosci zaprogramowanej sekwencji pracy przy 2
uwzglednieniu zatozen poczatkowych.
P 7 — Przygotowanie plikéw prezentujacych dziatanie modeli robota / robotdw / tasmociggdw / innych obiektow 2
dla sekwencji pracy zgodnej z danym tematem projektu
P 8 — Zaliczanie projektow 2
SUMA 15

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad
2. Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad
3. Praca indywidualna przy stanowisku komputerowym - laboratorium, projekt
4,

Oprogramowanie KUKA SIM LAYOUT, MATLAB/SIMULINK, PC-ROSET - laboratorium, projekt

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1.  Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania ¢wiczen laboratoryjnych / projektow
P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — kolokwium / odpowiedz ustna
P2. Ocena umiejetno$ci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania wnioskow z éwiczen laboratoryjnych /

z projektéw — odpowiedz ustna

Obciazenie praca studenta

Forma aktywno$ci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 60

Zapoznanie si¢ ze wskazana literaturg 10

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 15

Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustnej 20

Przygotowanie sprawozdan / prezentacii / projektow 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/5

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
Honczarenko J.: Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 2010.

Spong M.W., Vidyasagar M.: Dynamika i sterowanie robotow. WNT, Warszawa 1997.

© N OhE W =

Gotda G., Kost G., Swider J., Zdanowicz R.: Programowanie robotéw ON — LINE. Wyd. Politechniki Slaskiej 2011.
Zdanowicz R.: Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych. Wyd. Politechniki Slaskiej 2011.

Koztowski K., Dutkiewicz P., Wrdoblewski W.: Modelowanie i sterowanie robotéw. PWN, Warszawa 2003.

Praca zbiorowa: Podstawy Robotyki — Teoria i elementy manipulatoréw i robotéw. WNT, Warszawa 1999.
Honczarenko J.: Elastyczna automatyzacja wytwarzania. Obrabiarki i systemy obrébkowe. WNT 2000.

Heimann B., Gerth W., Popp K.: Mechatronika. Komponenty, metody, przyktady. PWN, Warszawa 2001.

Szlagowski J.: Automatyzacja pracy maszyn roboczych. Metodyka i zastosowania. WKit 2011.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektow uczenia sie
sie dla kierunku Automatyka i Robotyka *

Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposodb oceny
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KAR2A_W02, KAR2A_W11,
EU1 KAR2A_KO1 C1 w 1,2 P1
KAR2A_U02, KAR2A_U05, .
EU2 KAR2A_U12 C2,C3 Lab., Proj. 3,4 F1, F2, P2
KAR2A_U02, KAR2A_U05, .
EU3 KAR2A_U12 C2,C3 Lab., Proj. 3,4 F1, F2, P2
* — wg zalacznika
IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 Student zna metody modelowania robotéw, modelowania stanowisk i systeméw zrobotyzowanych oraz metody programowania
i sterowania robotéw.
2 Student nie zna metod modelowania robotéw, modelowania stanowisk i systeméw zrobotyzowanych oraz nie zna metod programowania i
sterowania robotéw.
3 Student zna metody modelowania robotéw
35 Student zna metody modelowania robotéw oraz modelowania stanowisk zrobotyzowanych
4 Student zna metody modelowania robotéw, modelowania stanowisk i systemoéw zrobotyzowanych
45 Student zna metody modelowania robotéw, modelowania stanowisk i systemow zrobotyzowanych oraz ma podstawowa wiedze z zakresu
) metod programowania i sterowania robotéw
Student zna metody modelowania robotéw, modelowania stanowisk i systeméw zrobotyzowanych oraz ma usystematyzowang wiedze z
zakresu metod programowania i sterowania robotéw
EU2 | Student potrafi budowaé modele symulacyjne robotéw, stanowisk i systemow zrobotyzowanych.
2 Student nie potrafi budowaé modeli symulacyjnych robotow, stanowisk i systemoéw zrobotyzowanych
3 Student potrafi budowa¢ proste modele symulacyjne robotéw
3.5 Student potrafi budowa¢ ztozone modele symulacyjne robotéw
4 Student potrafi budowa¢ ztozone modele symulacyjne robotéw oraz proste modele stanowisk zrobotyzowanych
4.5 Student potrafi budowa¢ ztozone modele symulacyjne robotéw oraz ztozone modele stanowisk zrobotyzowanych
Student potrafi budowa¢ ztozone modele symulacyjne robotéw, zlozone modele stanowisk zrobotyzowanych oraz modele systemow
zrobotyzowanych
EU3 | Student potrafi programowac i sterowaé¢ modelami robotéw, stanowisk i systeméw zrobotyzowanych.
2 Student nie potrafi sterowa¢ i programowa¢ modeli robotéw, stanowisk i systeméw zrobotyzowanych
3 Student potrafi sterowac i programowa¢ proste modele robotéw
35 Student potrafi sterowa¢ i programowa¢ ztozone modele robotow
4 Student potrafi sterowa¢ i programowac ztozone modele robotéw oraz proste stanowiska zrobotyzowane
4.5 Student potrafi sterowa¢ i programowa¢ ztozone modele robotéw oraz ztozone stanowiska zrobotyzowane
® Student potrafi sterowa¢ i programowac ztozone modele robotéw, ztozone stanowiska zrobotyzowane oraz systemy zrobotyzowane

llIl. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wsze

Ikie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zajec przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje€.
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Nazwa przedmiotu
Niezawodnos¢ systeméw przemystowych
Reliability of Industrial Systems

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 02K_AS2_NSP
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze  15E 0 30 0 0 5

Koordynator | Dr inz. Mirostaw Kornatka, kornatka@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Drinz. Mirostaw Kornatka, kornatka@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy na temat podstawowych poje¢ dotyczacych niezawodnosci, metod analizy danych
niezawodno$ciowych, struktur niezawodnosciowych, kontroli procesu produkcji, zbierania i analizy danych procesowych,
usystematyzowang wiedze z zakresu niezawodno$ci maszyn elektrycznych, urzadzen oraz systeméw automatyki i robotyki.
C2. Zapoznanie studentow z systemami analitycznymi do analizy niezawodnosci np. $rodowisko R, NEPLAN, PTC Thingworx
C3. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie oceny niezawodnosci systemow przemystowych,
zagadnienia Predictive Maintence, problematyka utrzymania ruchu.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Dotychczasowa wiedza zdobyta podczas studiéw pierwszego stopnia, ogdlna znajomos$¢ zagadnien z informatyki.
2. Podstawy matematyki, rachunku prawdopodobienstwa.
3. Umiejetno$¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i internetowych.
4. Umiejetno$¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

Efekty uczenia sie
EU1. Student ma uporzadkowana wiedze w zakresie teorii niezawodnosci maszyn elektrycznych, urzadzen oraz systemow
automatyki i robotyki oraz Predictive Maintence.
EU2. Student potrafi analizowa¢ dane o awaryjnosci urzadzen oraz podejmowaé wiasciwe decyzje analityczne.
EU3. Student potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, nabywa praktycznych umiejetnosci w zakresie oceny niezawodno$ci
systemdw przemystowych, zagadnier Predictive Maintence, problematyki utrzymania ruchu.

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin
W 1 — Zagadnienia wstepne - systematyka pojec. 1
W 2 — Niezawodno$¢ elementow i systemdw. 1
W 3 - Wybrane wskazniki niezawodnosci elementdw i systeméw. 1
W 4 — Modelowanie danych niezawodno$ciowych. 1
W 5 — Metody analityczne obliczania niezawodno$ci systeméw. 1
W 6 — Metody symulacyjne obliczania niezawodno$ci systeméw. 1
W 7 — Struktura szeregowa, réwnolegta. 1
W 8 — Uktad mostkowy - wykorzystanie minimalnych drég iflub przekrojéw w analizie niezawodno$ci systeméw. 1
W 9 — Zbieranie danych procesowych, problemy analityczne danych procesowych. 1
W 10 - Proces ETL, big data. 1
W 11 — Wspotczesne metody analizy i oceny niezawodnosci systemow. 1
W 12 — Wykorzystanie narzedzi komputerowych do analizy i oceny niezawodno$ci systeméw. 1
W 13 - Predictive Maintence. 1
W 14 — Ocena parametréw niezawodno$ciowych wybranych systeméw. 1
W 15 — Podsumowanie tre$ci wyktadéw 1
SUMA 15
Tresci programowe: laboratorium Liczba godzin
L 1 — Wprowadzenie do $rodowiska R i RStudio. 2
L 2 — Wykorzystanie metod i narzedzi komputerowych do analizy — biblioteki w R 2
L 3 - Analiza wiasciwosci podstawowych zmiennych losowych stosowanych w teorii niezawodno$ci. 2
L 4 - Analiza danych o awaryjno$ci elementéw — zbieranie danych (ETL). 2
L 5 - Analiza danych o awaryjno$ci elementéw w R 2
L 6 — Niezawodnosciowa struktura szeregowa i réwnolegta elementéw systemu 2
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L 7 — Uktad mostkowy - wykorzystanie minimalnych drdg i/lub przekrojow w analizie niezawodno$ci uktadu.

L 8 — Metody Monte Carlo w analizie niezawodnosci systeméw — R.

L 9 — Metody boostrapowe w analizie niezawodno$ci systeméw — R.

L 10 — Wprowadzenie do Srodowiska Neplan

L 11 — Modele niezawodno$ci wybranych elementéw — Neplan.

L 12 — Struktury niezawodno$ciowe — Neplan.

L 13 — Budowa modeli niezawodno$ci systeméw przemystowych — Neplan.

L 14 - Analiza niezawodno$ci systemdw przemystowych — studium przepadku.

NINNININININININ

L 15 - Zaliczanie z laboratoriow

SUMA

w
o

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad
2. Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad
3. Pracaindywidualna i w zespotach przy stanowiskach komputerowych - laboratorium
4. Oprogramowanie R, Neplan - laboratorium

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Ocena poprawnego wykonania ¢éwiczen laboratoryjnych
P1.  Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wykltadzie — egzamin
P2. Ocena umiejetno$ci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania wnioskow z éwiczen laboratoryjnych

Obciazenie praca studenta

E » Srednia liczba godzin

orma aktywnosci . X -
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 45

Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 20

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 30

Przygotowanie do egzaminu 20

Przygotowanie sprawozdar/ prezentacji 10

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/5

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

Migdalski J. (red), Poradnik niezawodno$ci. Podstawy matematyczne, Warszawa: WEMA, 1982.

2. Grabski F., Jazwinski J. Funkcje o losowych argumentach w zagadnieniach niezawodnosci, bezpieczenstwa i logistyki,
Warszawa: Wydawnictwo Komunikacji i Lgcznosci, 2009.

3. Billinton, R., Allan, R. Reliability Evaluation of Engineering Systems: Concepts and Techniques, Second Edition, Plenum
Press, 1992

4. Zio E. ,Reliability engineering: Old problems and new challenges,” Reliability Engineering and System Safety, pp. 125-141,
94 2009.

5. R Core Team Copyright © , ,Srodowisko i program R,” 1999-2019. https://cran.r-project.org/.

6. Kornatka M. Metody wyznaczania niezawodnos$ci uktadu mostkowego. Rynek Energii nr 4(89), 2010, s. 103-108

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt i Odniesienie efektu do efekto ia si . - . .
© ;gzema dr;;eﬁilzptﬁlfuiultjorr?a?yia ?g:gsglrl‘(': *S | Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny
EU1 KAR2A_W03 C1 Wyk. 1,2 P1
KAR2A_W03, KAR2A_U13,
EU?2 KAR2A_KO1 C2,C3 Lab. 3,4 F1, P2
KAR2A_W03, KAR2A_U13,
EU3 KAR2A_KO1 C2,C3 Lab. 3,4 F1, P2

* - wg zatgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU 1 Student ma uporzadkowana wiedze w zakresie teorii niezawodnosci maszyn elektrycznych, urzadzen oraz
systemow automatyki i robotyki oraz Predictive Maintence.

2 Student nie ma wiedzy w zakresie teorii niezawodno$ci maszyn elektrycznych, urzadzen oraz systemdw automatyki i
robotyki oraz Predictive Maintence.

3 Student ma cze$ciowo uporzadkowang wiedze w zakresie teorii niezawodno$ci maszyn elektrycznych, urzadzen.

4 Student ma catosciowo uporzadkowang wiedze w zakresie teorii niezawodno$ci maszyn elektrycznych, urzadzer oraz
systemow automatyki i robotyki.
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5 Student ma uporzadkowana wiedze w zakresie teorii niezawodno$ci maszyn elektrycznych, urzadzen oraz systeméw
automatyki i robotyki oraz Predictive Maintence.

EU2 | Student potrafi analizowa¢ dane o awaryjnosci urzadzen oraz podejmowac wlasciwe decyzje analityczne.

2 Student nie potrafi analizowac dane o awaryjnosci urzadzen, podejmowa¢ wiasciwe decyzje analityczne.

3 Student potrafi analizowaé cze$¢ danych o awaryjnodci urzadzen.

4 Student potrafi analizowa¢ wszystkie dane o awaryjno$ci urzadzen.

5 Student potrafi analizowa¢ dane o awaryjnosci urzadzen oraz podejmowaé wiasciwe decyzje analityczne.

Student potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, nabywa praktycznych umiejetnosci w zakresie oceny
niezawodnosci systemow przemystowych, zagadnien Predictive Maintence, problematyki utrzymania ruchu.

2 Student nie potrafi pozyskiwac¢ informacii z literatury, nie nabywa praktycznych umiejetnosci w zakresie oceny
niezawodno$ci systemdw przemystowych, zagadnien Predictive Maintence, problematyki utrzymania ruchu.

3 Student potrafi pozyskiwa¢ informacje z podstawowej literatury.

4 Student potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, nabywa praktycznych umiejetnosci w zakresie oceny niezawodno$ci
systemdw przemystowych oraz zagadnienia Predictive Maintence.

5 Student potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, nabywa praktycznych umiejetnosci w zakresie oceny niezawodnosci
systemow przemystowych, zagadnien Predictive Maintence, problematyki utrzymania ruchu.

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Systemy CAD/CAM

Computer-aided design and manufacturing

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 03K_AS2_SCC
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 15 5ECTS

Koordynator | drinz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | drinz. Beata Jakubiec, beja@el.pcz.czest.pl
drinz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl
dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Zapoznanie studentow z metodami i systemami komputerowego wspomagania projektowania i wytwarzania.
C2. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie postugiwania sie systemami komputerowymi
wspomagajacymi proces projektowania i wytwarzania technicznego.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza z fizyki, informatyki, elektrotechniki, robotyki.
2. UmiejetnoS¢ obstugi komputera
3. UmiejetnosS¢ korzystania ze zrodet literaturowych i zasobdw internetowych.
4. Umiejetnos¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

Efekty uczenia sie
EK1. Student ma wiedze dotyczacg informatycznych narzedzi wspomagania projektowania inzynierskiego i wytwarzania do
modelowania i zadan technologicznych.
EK2. Student potrafi wykorzysta¢ wiasciwe oprogramowanie komputerowe do tworzenia modeli wirtualnych oraz przeprowadzenia
symulacji komputerowych wykorzystanych w projektowaniu i wytwarzaniu technicznym oraz zinterpretowa¢ uzyskane wyniki.

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin
W1 — Zapoznanie z tematyka przedmiotu i literatura. Podstawowe pojecia. 1
W2 - Zastosowanie $rodowisk do modelowania, symulaciji obiektéw i pracy maszyn w projektowaniu
inzynierskim i technikach wytwarzania.
W3 — Modelowanie w pakietach CAD - Uktady wspdtrzednych, obiekty, wymiarowanie, warstwy 1
W4 — Projektowanie nieparametryczne. 1
WS5 — Projektowanie parametryczne. 1
W6 — Modele 2D i 3D. 1
W7 — Generowanie $ciezki narzedzia, G-kody. 1
W8 — Wirtualna obrdbka — mozliwo$ci symulatora maszyny. 1
W9- W10 — Symulacja $ciezki narzedzia CAM na robotach. 2
W11 — Analizy numeryczne modeli CAD. 1
W12 - Symulacja zjawisk statycznych, dynamicznych, termicznych i pét elektromagnetycznych. 1
W13 - Przeglad srodowisk komputerowych do modelowania, symulacji oraz wspomagania projektowania 1
inzynierskiego i wytwarzania.
W14 — Test zaliczeniowy.
W15 — Podsumowanie i zaliczenie wyktadu. 1
SUMA 15
TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin
L1 — Szkolenie laboratoryjne stanowiskowe i bhp. Program zaje¢. 2
L2 — Wprowadzenie do programu typu CAD. 2
L3-L4 — Tworzenie geometrii ptaskich 2D. 4
L5-L6 — Tworzenie geometrii przestrzennych 3D 4
L7 — Programowanie obrobki ze sterowaniem CNC. 2
L8 — Weryfikacja poprawnos$ci programu dla CNC. 2
L9 — Symulator CNC. 2
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L10-L11 - Projektowanie i symulacja trajektorii narzedzia robota

L12 — Symulacja MES uktadu mechanicznego.

L13 — Symulacja MES uktadu elektrycznego.

L14 — Kolokwium zaliczeniowe.

L15 — Rozliczenie sprawozdan i zaliczenie laboratorium.

NINININ |

SUMA

w
o

Tre$ci programowe: projekt

Liczba godzin

P1 — Omdwienie tematyki i harmonogramu realizacji projektu oraz sposobu zaliczenia.

P2 — Wybor tematow, sformutowanie i zatwierdzenie zatozen.

P3-P6 — Przygotowanie modelu.

P7-P10 — Opracowanie programu $ciezki narzedzia

P11-P13 — Symulacja procesu obrdbki.

P14-P15 — Prezentacja i zaliczenie projektu.

[NCYFICY I NG N PN

SUMA

-
(3]

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna.
2. Komputery ze specjalistycznym oprogramowaniem.
3. Instrukcje do éwiczen laboratoryjnych

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Aktywno$¢ na zajeciach.
F2. Poprawne przygotowanie sprawozdan z realizacji ¢wiczen laboratoryjnych.
P1. Kolokwium zaliczeniowe — laboratorium.
P2. Test zaliczeniowy — wykfad.
P3. Ocena prezentacji i przygotowanej dokumentaciji projektowej — projekt.

Obciazenie praca studenta

Forma aktywno$ci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 30
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 5
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 10
Przygotowanie do testu/kolokwium 10
Przygotowanie dokumentacji projektu 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
Augustyn K.:EdgeCAM. Komputerowe wspomaganie wytwarzania. Helion, 2006.

Krzysiak Z.: Modelowanie 3D w programie AutoCAD. WNT, 2012.

Pikon A.: AutoCAD 2014 PL, Wydawnictwo Helion. Gliwice, 2014.

SO NOTRE WD =

_

Dokumentacja programéw komputerowych.

AUTODESK, Robot Structural Analysis Professional. Podrecznik Uzytkownika, Autodesk 2013.

Jaskulski A.: AutoCAD 2012/LT2012/WS+. Podstawy projektowania parametrycznego i nieparametrycznego. PWN, 2013.
Lisowski E.: Modelowanie geometrii elementéw maszyn i urzadzen w systemach CAD 3D, Wyd Pol. Krakowskiej, 2003.
Kacprzyk Z., Pawtowska B.: Komputerowe wspomaganie projektowania, Oficyna Wyd. Pol. Warszawskiej, Warszawa, 2012.

Niestony P.: Podstawy programowania maszyn CNC w systemie CAD/CAM Mastercam. Wydawnictwo BTC, 2012.

Pobozniak J.: Programowanie obrabiarek sterowanych numerycznie w systemie CAD/CAM CATIA V5. Helion
Wawer M.: Grafika Inzynierska Przyktady modelowania 2D i 3D. Wydawnictwo SGGW. Warszawa, 2006.

Macierz realizacji efektow uczenia sie
Efekt Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie dla kierunku Cele

uczenia sig Automatyka i Robotyka * przedmioty  O™Ma Zaje¢
EU1 KAR2A_W02, KAR2A_W07, KAR2A_U10, C1,C2 wykfad,

laboratorium

U2 KAR2A_W07, KAR2A_U05, KAR2A_U10, c1 cp  laboratorium,
KAR2A_U12, KAR2A_K03 ’ projekt

* - wg zafgcznika
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dydaktyczne oceny

F1, F2,

1,23 P1,p2
2,3 F1,F2,P1,P3




IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 Student ma wiedze dotyczaca narzedzi informatycznych wspomagania projektowania inzynierskiego i wytwarzania do
modelowania i zadar technologicznych.

2 Student nie potrafi przedstawic klasyfikacji modeli, nie zna opisu parametrycznego i nieparametrycznego, a takze nie potrafi okreslic
etapow, celéw i sposobéw projektowania inzynierskiego i wytwarzania, oraz symulacji i analizy numerycznej, ani podac przyktadéw.

3 Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli, zna opis parametryczny lub nieparametryczny.

3.5 | Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli, zna opis parametryczny i nieparametryczny.

Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli, zna opis parametryczny i nieparametryczny, potrafi okresli¢ etapy, cele i sposoby

g projektowania inzynierskiego lub wytwarzania.
45 Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli, zna opis parametryczny i nieparametryczny, potrafi okresli¢ etapy, cele i sposoby
' projektowania inzynierskiego lub wytwarzania, oraz symulacji i analizy numerycznej.
5 Student potrafi przedstawi¢ klasyfikacje modeli, zna opis parametryczny i nieparametryczny, potrafi okresli¢ etapy, cele i sposoby
projektowania inzynierskiego lub wytwarzania, oraz symulaciji i analizy numerycznej, a takze podaje przyktady i zastosowania.
EU2 Student potrafi wykorzysta¢ wtasciwe oprogramowanie komputerowe do tworzenia modeli wirtualnych oraz przeprowadzenia
symulacji komputerowych wykorzystanych w projektowaniu i wytwarzaniu technicznym oraz interpretowa¢ wyniki.
2 Student nie potrafi dobra¢ i scharakteryzowa¢ zadnych programéw do wspomagania projektowania i wytwarzania, nie potrafi przygotowac

wirtualnego modelu obiektu i przeprowadzié¢ symulacji komputerowej oraz wygenerowac¢ kodu dla maszyny.

3 Student potrafi dobra¢ i scharakteryzowa¢ program do wspomagania projektowania i wytwarzania.

Student potrafi dobra¢ i scharakteryzowa¢ programy do wspomagania projektowania i wytwarzania, potrafi przygotowa¢ wirtualny model

39 | obiektu.
4 Student potrafi dobra¢ i scharakteryzowac programy do wspomagania projektowania i wytwarzania, potrafi przygotowa¢ wirtualny model
obiektu i przeprowadzi¢ symulacje komputerowa,
45 Student potrafi dobra¢ i scharakteryzowa¢ programy do wspomagania projektowania i wytwarzania, potrafi przygotowa¢ wirtualny model

obiektu i przeprowadzi¢ symulacje komputerowa oraz wygenerowac kod dla maszyny.

Student potrafi dobra¢ i scharakteryzowa¢ programy do wspomagania projektowania i wytwarzania, potrafi przygotowa¢ wirtualny model
5 obiektu i przeprowadzi¢ symulacje komputerowa, zinterpretowac¢ wyniki oraz wygenerowa¢ kod dla maszyny i zweryfikowa¢ jego
poprawno$e..

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentdéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu
Czujniki i elementy wykonawcze automatyki
Sensors and executive elements of automation

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 04K_AS2_CiEWA
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiéw Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 E 0 30 0 0 5

Koordynator | dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl
drinz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl
drinz. Krzysztof Szewczyk, szewczyk@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu czujnikéw w uktadach automatyki
C2. Zapoznanie studentow ze specyfikg uktadow z czujnikami wielko$ci fizycznych
C3. Nabycie przez studentéw praktycznej wiedzy w zakresie zastosowania czujnikéw w uktadach automatyki

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z fizyki w zakresie mechaniki, elektrotechniki i automatyki.

Wiedza z matematyki w zakresie rachunku rézniczkowego

Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwoddw

Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie

Umiejetnos¢ taczenia obwoddw elektrycznych

Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych oraz internetowych

o o1k WD

Efekty uczenia sie
EU1. Student posiada wiedze w zakresie zastosowania czujnikéw w uktadach automatyki
EU2. Student zna zasady doboru czujnikéw w uktadach automatyki
EU3. Student posiada umiejetnosci w zakresie doboru czujnikéw w uktadach automatyki do zastosowan praktycznych

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin

W 1 - Wprowadzenie do przedmiotu. Obszar zastosowania czujnikéw w napedach elektrycznych.

W 2 - Czujniki wielkosci mechanicznych

W 3 - Czujniki pola magnetycznego i elektrycznego

W 4 — Czujniki optyczne

W 5 — Czujniki akustyczne i ultradzwigkowe

W 6 — Czujniki elektrochemiczne

W 7 - Uktady sterowania ze sprzezeniem zwrotnym

NINDPNDNDINDPNDN -

W 8 - Estymatory i obserwatory

SUMA

-
(3]

TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin

L1 BHP, Zakres i tematyka ¢wiczen laboratoryjnych 2

L2 Wprowadzenie teoretyczne

L3 Badanie charakterystyki tachopradnicy

L4 Badanie przetwornikéw potoZenia i predkosci - enkodery

L5 Badanie przetwornikéw potozenia i predkosci - halotrony

L6 Przetworniki do pomiaru pradu

L7 Przetworniki do pomiaru napiecia

L8 Przektadniki napieciowe

L9 Przektadniki pradowe

L10 Czujniki indukcyjne

L11- Badanie momentu bezwtadno$ci metodg wybiegu

NN IDIDIDIDINDIN

L12 Charakterystyka elektromechaniczna silnika asynchronicznego zwartego zasilanego z falownika w uktadzie
otwartym sterowania

S

L14 Termin na odrabianie ¢wiczen
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L15 Test zaliczeniowy 2

SUMA 30

Narzedzia dydaktyczne
1. Wyklad multimedialny
2. Zajecia laboratoryjne —taczenie obwodéw na stanowiskach laboratoryjnych i pomiary w zespotach kilkuosobowych

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. ocena przygotowania do éwiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna
F2. ocena poprawnego wykonania zadania postawionego w trakcie zaje¢
F3. ocena poprawnego wykonania sprawozdania z ¢wiczenia laboratoryjnego
P1. wykiad — test (100% oceny zaliczeniowej z wyktadu)
P2. ocena umiejetnosci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciagania wnioskdw i przygotowania dokumentaciji (100%
oceny zaliczeniowej z laboratorium)

Obciazenie praca studenta

- Sred.nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzacym: wyktad 15
laboratorium 30
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 20
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 20
Przygotowanie sprawozdan z éwiczen laboratoryjnych 20
Przygotowanie do odpowiedzi ustnej (pisemnej) 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/ 5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Jezierski E.: Dynamika robotéw, WNT, Warszawa 2006
2. Niederlinski A.: Roboty przemystowe, WSiP, Warszawa 1997
3. Duer S., Zajkowski K., Duer R.: Diagnostyka w uktadzie zasilania elektrycznego pojazdu samochodowego. ,XV Conference
Computer Applications in Electrical Engineering” Poznan University Of Techno logy, Poznan, April 19-21, 2010, pp. 255-256.
4. Gogolewski Z.: Naped elektryczny, WNT, Warszawa 1987
5. Stryczek S.: Napedy hydrostatyczne, WNT, Warszawa 2005
6. Krzeminski Z.: Cyfrowe sterowanie maszynami asynchronicznymi. Gdansk, Wyd. PG 2001.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efektsuigzenla O(:ir;;e;iltee?lﬁI?Ji(fjltjo(ﬁa?;il;t%:ggg/?: *S | cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny
EU1 KAR2A_W06 C1 wyktad 1 P1
EU2 KAR2A_W06, KAR2A_U09 C2 laboratorium 2 P2
EU3 KAR2A_W06, KAR2A_U09 C3 laboratorium 3 P3

* — wg zalgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Student posiada sie wiedze w zakresie zastosowania czujnikéw w uktadach automatyki

2 Student nie posiada wiedzy w zakresie zastosowania czujnikdw w uktadach automatyki.

3 Student zna wlasciwosci wszystkich rodzajow czujnikdw, oraz ich wiasciwosci

3,5 | Student zna charakterystyki czujnikéw w uktadach automatyki

4 Student zna charakterystyki mechaniczne réznych rodzajow czujnikéw w uktadach automatyki

4,5 | Student potrafi potaczy¢ charakterystyke uktadu automatyki i potrafi uzy¢ potrzebnego czujnika danej wielkosci

5 Student potrafi przyporzadkowac rodzaj silnika do potrzeb uzytkownika przy uzyciu charakterystyk silnika i obcigzenia i
potrafi zastosowaé odpowiedni typ czujnika

EU2 | Student zna zasady doboru czujnikéw w uktadach automatyki

2 Student nie zna zasady doboru czujnikéw w uktadach automatyki

3 Student zna wybrane zasady doboru czujnikéw w uktadach automatyki

3,5 | Student potrafi interpretowaé zasady doboru czujnikéw w uktadach automatyki

4 Student zna zasady projektowania zasady doboru czujnikéw w uktadach automatyki

4,5 | Student potrafi obliczy¢ potrzebne wielko$ci doboru czujnikéw w uktadach automatyki

5 Student potrafi obliczy¢ wszystkie wielkosci funkcyjne potrzebne do doboru czujnikéw w uktadach automatyki

EU3 | Student umie zinterpretowaé zasady dziatania i doboru czujnikéw w uktadach automatyki

2 Student nie umie zinterpretowaé zasady dziatania i doboru czujnikéw w uktadach automatyki
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3 Student zna zasade dziatania niektdrych czujnikéw ale nie zna zasad doboru czujnikéw w uktadach automatyki
3,5 | Student zna zasade dziatania niektorych czujnikéw ale ma problemy z doborem czujnikéw w uktadach automatyki
4 Student zna zasade dziatania wiekszo$ci czujnikdéw ale ma problemy z doborem czujnikéw w uktadach automatyki
4,5 | Student zna zasade dziatania wiekszo$ci czujnikéw oraz radzi sobie z doborem czujnikéw w uktadach automatyki
5 Student umie zinterpretowaé zasady dziatania i doboru czujnikéw w uktadach automatyki

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacije dla studentdéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Prowadzacy przedstawia na pierwszych zajeciach tresci wykladow.
3. Informacje na temat warunkéw zaliczania zajec przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Sterowanie w odnawialnych zrédtach energii
Control systems of renewable energy sources

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 05K_AS2 _SOZE
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 30 0 30 0 0 5

Koordynator | drinz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | drinz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl
mgr inz. Olga Sochacka, 0.sochacka@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy i zasad dziatania uktadéw regulacji w odnawialnych zrodiach energii
C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie oceny zasobéw energetycznych storica i wiatru oraz prognozowania
produkgji ,zielonej energii”
C3. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie pomiaréw zmiennych stanu oraz parametréw zewnetrznych, badania
charakterystyk elektrowni wiatrowych i stonecznych, obliczania sprawno$ci konwersji energii

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenc;ji
1. Umiejetno$ci pracy samodzielnej i w grupie
2. Posiadanie wiedzy i umiejetnosci z przedmiotéw: maszyny elektryczne, energoelektronika, podstawy automatyki, naped
elektryczny
3. Umiejetno$¢ korzystania ze zrédet literaturowych

Efekty uczenia sie
EU1. Student posiada wiedze z zakresu budowy i zasad dziatania uktadéw regulacji w odnawialnych zrodtach energii
EU2. Student potrafi obstugiwaé stacje pogody, interpretuje wyniki pomiaréw, potrafi na tej podstawie oceni¢ zasoby energetyczne
stofica i wiatru na danym obszarze
EU3. Student potrafi dokona¢ pomiaréw zmiennych stanu oraz parametréw zewnetrznych, potrafi wyznaczy¢ charakterystyki
elektrowni stonecznej oraz wiatrowej, potrafi zmierzy¢ sprawnos$é konwersji energii

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin

W 1 - Budowa i dziatanie automatycznej stacji pogodowej, pomiary i interpretacja wynikéw, ocena zasobow 2

energetycznych stofica i wiatru, podstawy prognozowania pogody

W 2 - Podstawy teoretyczne zamiany energii mechanicznej wiatru w energie elektryczna, moc i sprawnosé 2

generatoréw wiatrowych

W 3 - Podziat generatoréw wiatrowych ze wzgledu na kierunek osi w stosunku do wiatru oraz ksztatt wirnika 2

W 4 - Kontrola mocy turbiny wiatrowej, oderwanie strugi powietrza, regulacja katem natarcia topatek 2

W 5 — Generatory i uktady przetwarzania energii elektrycznej w elektrowniach wiatrowych 2

W 6 - Hierarchiczna struktura uktadu sterowania elektrownig wiatrowa, zasady sterowania, sterowanie 2

optymalne elektrownig

W 7 - Farmy wiatrowe: sposoby przylaczania, zjawiska dodatkowe, stabilnos¢ i jako$¢ energii, centralne 2

sterowanie parkiem wiatrowym

W 8 - Elektrownie stoneczne: zjawiska fizyczne, technologie wytwarzania i podstawowe wtasciwo$ci ogniw PV, 2

wiasciwo$ci statyczne i dynamiczne ogniw PV

W 9 - Model ogniwa PV i wyznaczanie parametréw schematu zastepczego 2

W 10 - Systemy fotowoltaiczne: praca na sie¢, praca wyspowa i uktady hybrydowe, uktady przetwarzania 2

energii stoneczne;

W 11 - Sterowanie baterig stoneczng, optymalna orientacja i systemy $ledzenia stofica 2

W 12 - Elektrownie wodne: ptywowe i falowe; zasady dziatania 2

W 13 — Magazyny energii: akumulatory, superkondensatory, wirujgce zasobniki energii, ogniwa paliwowe, 2

magazyny sprezonego powietrza, magazyny nadprzewodnikowe

W 14 - Wpltyw odnawialnych Zrédet na funkcjonowanie systemu elektroenergetycznego 2

W 15 — Mikrosieci z odnawialnymi Zzrédtami energii, biogazownie, kogeneracja rozproszona 2
SUMA 30
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TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin

L 1 — Wprowadzenie teoretyczne, BHP w laboratorium

L 2 - Wyznaczanie charakterystyk generatora wiatrowego HAWT z pradnica synchroniczng trojfazowg

L 3 — Wyznaczanie charakterystyk generatora wiatrowego VAWT z wirnikiem typu H

L 4 - Wyznaczanie charakterystyk generatora wiatrowego VAWT z wirnikiem Savoniusa

L 5 — Pomiar parametréw pogody za pomocg automatycznej stacji pogodowe;

L 6 — Badania statystyczne danych pomiarowych storica i wiatru — ocena zasobéw energetycznych

L 7 — Sprawdzian | serii

L 8 - Wyznaczanie charakterystyk pradowo napigciowych oraz mocy ogniw PV

L 9 — Wyznaczanie charakterystyk pradowo napieciowych oraz mocy ogniw PV miernikiem automatycznym

L 10 - Wyznaczanie charakterystyk ogniw PV przy réznych katach padania promieni stonecznych

L 11 — Wyznaczanie sprawnosci ciggu ogniw PV miernikiem automatycznym

L 12 — Badania poréwnawcze ogniw PV réznych typdw

L 13 — Sprawdzian Il serii

L 14 - Termin na odrabianie ¢wiczen

NN NN INDININ

L 15 - Test zaliczeniowy

SUMA

w
o

Narzedzia dydaktyczne
1. Wykiad z prezentacjg multimedialng, wykfad konwersatoryjny
2. Laboratorium — praca w zespotach kilkuosobowych

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Aktywnos$¢ na wyktadach (dyskusja), przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych, poprawne wykonanie zadania postawionego
podczas zaje¢
P1. Poprawne wykonanie sprawozdania z éwiczenia laboratoryjnego, umiejetnos¢ rozwigzywania postawionych probleméw oraz
wyciggania wnioskow i przygotowania dokumentacii

Obciazenie praca studenta

& Srednia liczba godzin
AEIENIEES na zrealizowanie aglldywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 35
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 30
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 125/5 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

Z. Lubosny:"Elektrownie wiatrowe w systemie elektroenergetycznym”, WNT, Warszawa 2006

2. Z.Lubosny:"Farmy wiatrowe w systemie elektroenergetycznym”, WNT, Warszawa 2012

3. Klugmann-Radziemska E.:” Efekty termiczne w konwersji energii w krzemowych ogniwach fotowoltaicznych”. Wydawnictwo
PG, Gdansk 2005

4. Rodacki T., Kandyba A.: ,Przetwarzanie energii w elektrowniach stonecznych”, Gliwice 2000

5. Tenera J.: ,Fotowoltaiczne systemy zasilania”

6. Strony www

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie . - . .
sie dla Kierunku Automatyka | Robotyka * Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposadb oceny
EU1 KAR2A_W04, KAR2A_W05 C1 W 1 F1
EU2 KAR2A_U09 C2 Lab 2 P1
KAR2A_U07, KAR2A_U09,
EU3 KAR2A_U08 C3 Lab 2 P1
* - wg zafgcznika
IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 | Student posiada wiedze z zakresu budowy i zasad dziatania uktadéw regulacji w odnawialnych Zrédtach energii
2 Student nie zna dziatania uktadéw regulacji w odnawialnych zrodtach energii, ani tez rodzajow tych zrédet
3 Student zna podstawowe rodzaje odnawialnych zrodet energii
35 Student zna dziatanie uktadow regulacji odnawialnych zrédet energii
4 Student potrafi przeanalizowa¢ strukture uktadu regulacji
4.5 Student potrafi zbada¢ jakos$¢ sterowania na podstawie parametréw sterowania
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5 Student potrafi ustawia¢ parametry uktadu regulacji w celu poprawy jakosci sterowania
EU2 Student potrafi obstugiwaé stacje pogody, interpretuje wyniki pomiaréw, potrafi na tej podstawie oceni¢ zasoby
energetyczne stonca i wiatru na danym obszarze
2 Student nie potrafi obstugiwaé stacji pogody, nie zna parametréw pogody
3 Student zna podstawowe parametry pogody oraz mechanizmy powstawania zjawisk pogodowych
35 Student zna podstawowe zalezno$ci pomiedzy parametrami pogody oraz mechanizmy podstawowych
‘ zjawisk pogodowych
4 Student potrafi dokona¢ pomiaréw parametréw pogody za pomocg automatycznej stacji pogodowej
45 Student potrafi przeanalizowa¢ wyniki pomiaréw parametréow pogody
5 Student potrafi na podstawie pomiaréw parametréw pogody oceni¢ zasoby energetyczne stofica i wiatru na danym obszarze
EU3 Student potrafi dokona¢ pomiaréw zmiennych stanu oraz parametréw zewnetrznych, potrafi wyznaczy¢
charakterystyki elektrowni stonecznej oraz wiatrowej, potrafi zmierzy¢ sprawno$¢é konwersji energii
9 Student nie potrafi dokona¢ pomiaréw zmiennych stanu oraz parametréw zewnetrznych, nie potrafi wyznaczy¢
charakterystyk elektrowni stonecznej oraz wiatrowe;
3 Student potrafi zmierzy¢ podstawowe zmienne stanu oraz parametry zewnetrzne
35 Student potrafi narysowa¢ podstawowe charakterystyki elektrowni stonecznych i wiatrowych
4 Student potrafi zinterpretowaé charakterystyki elektrowni stonecznych i wiatrowych
45 Student potrafi zmierzy¢ sprawno$¢ konwersji energii elektrowni stonecznej i wiatrowej
5 Student potrafi dobra¢ elektrownie wiatrowg lub stoneczna na podstawie charakterystyk do konkretnego obciazenia

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zajeC przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Zagadnienia Elektrotechniki w Automatyce
Issues of Electrical Engineering in Automatics

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 06K_AS2_ZEwA
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 1 1,2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 30, 0 30,0 0,30 0 0 53

Koordynator | Dr hab. inz. Pawet Jabtofiski, pawel.jablonski@pcz.p!
Dr inz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.p!

Prowadzacy | Dr hab. inz. Pawet Jabtofiski, pawel.jablonski@ pcz.pl
Dr inz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@ pcz.pl
Drinz. Ewa-Lada Tondyra, ewa.lada-tondyra@ pcz.pl

Drinz. Tomasz Szczegielniak, tomasz.szczegielniak@pcz.pl
Drinz. Grzegorz Utrata, grzegorz.utrata@pcz.pl
Drinz. Aleksander Zaremba, aleksander.zaremba@ pcz.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1. Poszerzenie wiedzy z elektrotechniki teoretycznej w aspekcie automatyki.
C2. Nabycie umiejetnosci analizy zagadnien elekirotechnicznych spotykanych w uktadach automatyki.
C3. Poszerzenie umiejetnosci studenta dotyczacych taczenia obwodu wg schematu, pomiaru wielkoSci elektrycznych,

bezpiecznej pracy z obwodami elektrycznymi.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza i umiejetnosci dotyczace teorii obwodéw pradu statego, sinusoidalnego i odksztatconego.
2. Znajomos$¢ rachunku macierzowego, catkowego, rézniczkowego, liczb zespolonych.

Efekty uczenia sie

EU1. Student ma poszerzong wiedze z zakresu standw przejéciowych, graféw sygnatowych, czwérnikdw, filtréw, linii dugiej oraz
obwodow nieliniowych pradu przemiennego.
EU2. Student potrafi zastosowa¢ poszerzong z zakresu stanéw przejsciowych, grafow sygnatowych, czwérnikéw, filtréw, linii

diugiej oraz obwoddw nieliniowych pradu przemiennego.

EU3. Student potrafi potaczy¢ obwdd elektryczny wg schematu, dokonywaé pomiaru wielkosci elektrycznych, bezpiecznie
dokonywac przefaczen w obwodzie, zna zjawiska zachodzace w rozpatrywanym obwodzie.

TreSci programowe: wyktady

Liczba godzin

W 1-3 — Analiza stanéw przejSciowych z zastosowaniem przeksztatcenia Laplace’a

W 4-5 — Metoda zmiennych stanu

W 6 — Grafy sygnatowe

W 7-8 — Czworniki

W 9 - Filtry

W 10-12 — Linia diuga

W 13-14 — Obwody nieliniowe pradu przemiennego

W15 — Test zaliczeniowy

N[OOI NSO

SUMA

w
o

TreSci programowe: éwiczenia

Liczba godzin

C 1-3 — Analiza standw przejsciowych z zastosowaniem przeksztatcenia Laplace’a

C 4-5 — Metoda zmiennych stanu

C 6 — Grafy sygnatowe

C 7-8 — Czworniki

C 9 Filtry

C 10-12 - Linia diuga

C 13-14 - Obwody nieliniowe pradu przemiennego

C15 - Kolokwium poprawkowe

NN AN O

SUMA

w
o

| Tresci programowe: laboratorium

Liczba godzin
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L 1 - Wprowadzenie do éwiczen pomiarowych (oméwienie éwiczen, instrukcja BHP, podziat na grupy).

L 2 — Przebiegi pradéw i napie¢ w obwodzie z zelazem. Ferrorezonans napie¢ i pradow.

L 3 - Stany nieustalone w liniowych obwodach RLC przy wymuszeniu statym i sinusoidalnym.

L 4 — Badanie linii diugiej.

L 5 — Analiza widmowa sygnatéw okresowych.

NINININININ

L 6 — Wyznaczanie zawarto$ci wyzszych harmonicznych i wspotczynnika THD odksztatconych przebiegdw
pradowych.

L 7 — Siatkowe modelowanie pol.

L 8 — Kolokwium zaliczeniowe 1.

L 9 — Wprowadzenie do ¢wiczen komputerowych.

L 10 - Komputerowe metody analizy uktadéw SLS.

L 11 - Stany nieustalone w linii diugiej.

L 12 — Analiza obwodéw z przebiegami odksztatconymi.

L 13 — Stany nieustalone w uktadach prostowniczych.

L 14 - Synteza dwdjnikdw pasywnych.

NINNINININININ|IN

L 15 — Kolokwium zaliczeniowe 2.

SUMA

w
o

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad
2. Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad, éwiczenia
3. Praca w zespotach przy stanowiskach laboratoryjnych - laboratorium
4. Oprogramowanie specjalistyczne - laboratorium

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Odpowiedz przy tablicy podczas éwiczen
F2. Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna
F3. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania éwiczen laboratoryjnych
P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — kolokwium zaliczeniowe
P2. Ocena opanowania partii materiatu rozpatrywanej na poprzednich ¢wiczeniach — kartkéwki, kolokwia
P3. Kolokwium zaliczeniowe z laboratorium

Obciazenie praca studenta

Forma akiywnosc Sred_nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 90

Zapoznanie si¢ ze wskazana literaturg 20

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 20

Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustnej 40

Przygotowanie sprawozdar/ prezentacji 30

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 200/8

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Bolkowski St.: Teoria obwoddw elektrycznych. WNT, Warszawa 2009.

2. Bolkowski St., Brociek W., Rawa H.: Teoria obwoddw elektrycznych Zadania. WNT, Warszawa 2009.

3. Cichowska Z.: Topologiczna analiza obwodéw elektrycznych liniowych. Skrypty Uczelniane Politechniki Slaskiej, Gliwice

1990.

4. Fortuna Z., Macukow B., Wasowski J.: Metody numeryczne. WNT, Warszawa 2005.
Gotebiowski L., Gotebiowski M.: Obwody elektryczne. Cze$¢ 2,3. Wydawnictwo Politechnika Rzeszowska Rzeszéw 2007.
Guzak T., Kaminska A., Parczyk B., Sikora J.: Metody numeryczne w elektrotechnice. Wydawnictwa Uczelniane Politechniki
Lubelskiej, Lublin 1998.
Krakowski M.: Elektrotechnika teoretyczna. Obwody liniowe i nieliniowe. WN PWN, Warszawa 1995.
Lubelski K.: Elektrotechnika teoretyczna t.6. Skrypty Uczelniane Politechniki Czestochowskiej, Czestochowa 1994.
OsiowskiJ., Szabatin J.: Podstawy teorii obwoddw. Tom Ill. WNT, Warszawa 2006.
Osowski S., Siwek K., Smiatek M. : Teoria obwodéw Wydawnictwo OWPW 2006.
Tadeusiewicz M.: Teoria obwoddw cz. 1i 2 Wydawnictwo Politechniki todzkiej, £odz 2002.

o o1

- O ©oA

1
1

Macierz realizacji efektéw uczenia si¢

Efekt i iesienie efekt fektd ia si . - . .
€ ;gzema O%T;eljilzmﬁlfui\ultjo%)a?yia ?g:;g@ T(': ,,S | Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposodb oceny
EU1 KAR2A_W01, KAR2A_W04 C1 Wyk. 1,2 P1
EU2 KAR2A_U04, KAR2A_U07 C2 Cw. 2 F1, P2
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KAR2A_W04, KAR2A_U07,
EU3 KAR2A_K03 C3 Lab. 3,4 F2, F3, P3
* — wg zalacznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 Student ma poszerzona wiedze z zakresu standw przejsciowych, grafow sygnatowych, czwoérnikow, filtrow, linii dtugiej oraz
obwodéw nieliniowych pradu przemiennego.
2 Student nie zna lub zna bardzo stabo treci przedmiotu.
3 Student stabo opanowat tylko niektdre tresci przedmiotowe, jego wiedza na temat tresci wyktadowych jest wybiorcza i powierzchowna.
35 Student opanowat niektére tresci przedmiotowe, jednak jego wiedza na temat treSci wyktadowych jest do$¢ wybiorcza.
4 Student opanowat wigkszos¢ tresci przedmiotowych, potrafi wypowiedzie¢ sie na kazdy temat wyktadowy, lecz jego wiedza jest
powierzchowna.
45 Student opanowat wszystkie tresci przedmiotowe, potrafi wypowiedzie¢ sie na kazdy temat wyktadowy, lecz niektére z nich nie sa w pelni
opanowane.
® Student dogtebnie opanowat wszystkie tresci przedmiotowe, potrafi w petni wypowiedzie¢ sie na kazdy temat wykladowy.
EU2 Student potrafi zastosowac poszerzong z zakresu stanéw przej$ciowych, graféw sygnatowych, czwornikéw, filtréw, linii dtugiej
oraz obwodéw nieliniowych pradu przemiennego.
2 Student nie potrafi zapisa¢ i rozwigza¢ adekwatnych réwnan obwodu lub popetnia zbyt duzo btedéw przy ich rozwigzywaniu.
3 Student bardzo stabo radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnar obwodu, popetnia duzo btedéw, jego umiejetnosci
analizy obwodoéw sg bardzo wybidrcze.
35 Student dos¢ stabo radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnan obwodu, popetnia do$¢ duzo btedow, jego umiejetnosci
) analizy obwodow sg wybidrcze.
4 Student dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnan obwodu, popetnia nieliczne btedy, potrafi wykonaé
wiekszo$¢ zadan zwigzanych z treSciami przedmiotowymi.
45 Student do$¢ dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnan obwodu, zdarzajg mu sig nieliczne bledy, potrafi
) wykona¢ prawie wszystkie zadania zwigzane z treSciami przedmiotowymi.
5 Student bardzo dobrze radzi sobie z zapisem i rozwigzywaniem adekwatnych réwnarn obwodu, nie popetnia btedéw lub sg one nieliczne,
potrafi wykona¢ wszystkie lub prawie wszystkie zadania zwiazane z tre$ciami przedmiotowymi.
EU3 Student potrafi potaczy¢ obwadd elektryczny wg schematu, dokonywa¢ pomiaru wielkosci elektrycznych, bezpiecznie dokonywac
przefaczen w obwodzie, zna zjawiska zachodzace w rozpatrywanym obwodzie.
2 Student nie potrafi objasni¢ zjawisk wystepujacych w rozpatrywanych obwodach.
3 Student wybiérczo potrafi objasni¢ zjawiska wystepujace w rozpatrywanych obwodach, jego wiedza jest powierzchowna, stabo orientuje
sie w tematyce.
35 Student wybidrczo potrafi objasni¢ zjawiska wystepujace w rozpatrywanych obwodach, do$¢ stabo orientuje sie w tematyce.
4 Student potrafi objasni¢ wiekszos¢ zjawisk wystepujacych w rozpatrywanych obwodach, dobrze orientuje sie w tematyce.
45 Student potrafi objasni¢ wiekszos¢ zjawisk wystepujacych w rozpatrywanych obwodach, do$¢ dobrze orientuje sie w tematyce.
5 Student potrafi objasni¢ wszystkie lub prawie wszystkie zjawiska wystepujace w rozpatrywanych obwodach, jego wiedza jest dogtebna,
bardzo dobrze orientuje sie w tematyce.

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wsze

lkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zaje przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu
Seminarium dyplomowe
Diploma Seminar

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 07K_AS2_SD

Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 2 3

Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS

Liczba godzin w semestrze 0 0 0 30 0 1

Koordynator | Kierownik Dydaktyczny

Prowadzacy

I. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Poznanie metodologii korzystania ze zrédet literaturowych.
C2. Doskonalenie umiejetnosci prezentaciji materiatu zgromadzonego do pracy dyplomowe;j.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z zakresu przedmiotow realizowanych w dotychczasowym toku studiow.
2. Umiejetno$¢ korzystania z zasobdw literaturowych.

Efekty uczenia sie
EU1. Student posiada umiejetno$¢ doboru materiatu literaturowego do realizacji pracy dyplomowe;.

EU2. Student potrafi przygotowa¢ udokumentowane opracowanie probleméw z zakresu realizacji pracy dyplomowe.

TreSci programowe: seminarium

Liczba godzin

S1 — Zapoznanie z ramowym regulaminem dyplomowania studentéw.

S2 — Omowienie zasad pisania pracy oraz dokumentowania wynikéw badan.

S3 — Omowienie zasad korzystania z literatury oraz prac 0s6b trzecich. Plagiaty.

S4 — Podstawowe reguty zwigzane z metodologig pisania prac dyplomowych.

S5 — Omowienie zasad formutowania problemu, jego przedstawiania oraz prezentacji rezultatow pracy
dyplomowe;j.

Ny PEEN) PEEN R ) N

S6-S7 — Praktyczne porady w procesie przygotowywania pracy dyplomowej: jak zaczaé, motywacja,
poszukiwanie materiatdéw, archiwizacja, unikanie podstawowych btedéw.

S8 — Objasnienie metod referowania uzyskanych wynikéw.

S9 - Opracowanie wizualne pracy dyplomowej.

510- S29 - Prezentacja tematéw prac dyplomowych wybranych przez studentéw.

20

S30 — Przygotowanie do obrony pracy.

SUMA

30

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Dyskusja
3. Literatura

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Ocena samodzielnego przygotowania do zaje¢ seminaryjnych
P1. Ocena realizacji zaje¢ seminaryjnych
P2. Ocena wykonania prezentacji

Obciazenie praca studenta

‘i Srednia liczba godzin
AEWDE TR na zrealizowanie a?dywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 30
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 1
Przygotowanie do seminarium 1
Przygotowanie prezentacji 1
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 33/1ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
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4.
5.

Koziowski R.: Praktyczny sposob pisania prac dyplomowych z wykorzystaniem programu komputerowego i Internetu.,
Warszawa 2009, Oficyna Wolters Kluwer Polska.

Kuziak M., Rzepczynski S.: Jak pisa¢?, Warszawa 2008, Wydawnictwo Szkolne PWN.

Kuc B.R., Paszkowski J.: Metody i techniki pisania prac dyplomowych (na studiach licencjackich, magisterskich,
podyplomowych), Biatystok 2008, WSZiF.

Gonciarski W.: Przygotowanie pracy dyplomowej: poradnik dla studentéw, Warszawa 2004, WSE.

Przyktady prac dyplomowych, Portal Wiedzy - ePrace, Serwis elektroniczny 2009, http://www.eprace.edu.pl/.

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Efekt uczenia | Odniesienie efektu do efektow uczenia sie

Cele przedmiotu Forma zaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny

sie dla kierunku Automatyka i Robotyka *
KAR2A_U01, KAR2A_U02, I
EU1 KAR2A._U03 C1,C2 seminarium 1,2,3 F1,P1,P2
KAR2A_U01, KAR2A_U02, L
EU2 KARZA_U03, KAR2A_ K05 C1,C2 seminarium, 1,2,3 F1,P1,P2
* — wg zalacznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 | Posiada umiejetno$¢ doboru materiatu literaturowego do realizacji pracy dyplomowe;.
2 Student nie umie korzysta¢ ze zrodet literaturowych do realizacji pracy dyplomowe;.
3 Student umie korzysta¢ z zasobdw internetowych.
3.5 | Student umie korzysta¢ ze Zrédet literaturowych i zasobow internetowych.
4 Student umie wyszukiwac i korzysta¢ ze zrodet literaturowych i zasobow internetowych.
45 | Student umie poréwnywaé zagadnienia wybrane ze zrodet literaturowych i zasobdw internetowych.
5 Student umie poréwnywaé zagadnienia wybrane ze zrodet literaturowych i zasobdw internetowych i stosowa¢ optymalne
rozwigzywania.
EU2 | Potrafi przygotowaé¢ udokumentowane opracowanie problemow z zakresu realizacji pracy dyplomowej.
2 Student nie umie przygotowa¢ opracowania.
3 Student umie przygotowa¢ opracowanie w zakresie uproszczonym.
3.5 | Student umie przygotowa¢ opracowanie w zakresie zaawansowanym.
4 Student umie przygotowa¢ opracowanie w zakresie zaawansowanym i je przedstawic.
45 Student umie przygotowa¢ opracowanie w zakresie zaawansowanym i je przedstawié. Umie wykona¢ ocene uzyskanych
; wynikow.
5 Student umie przygotowa¢ opracowanie w zakresie zaawansowanym i je przedstawi¢. Umie oceni¢ uzyskane wyniki i

poréwnac je ze zrodtami literaturowymi.

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentdw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zajec przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu
Praca dyplomowa magisterska
Master diploma thesis

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 08K_AS2_PDM
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
obowigzkowy 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 0 0 0 0 0 15

Koordynator | Kierownik Dydaktyczny. Promotor

Prowadzacy | brak zaje¢ kontaktowych — konsultacje z promotorem

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1.  Wykonanie pracy dyplomowej

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z zakresu przedmiotéw realizowanych w dotychczasowym toku studidw.

Efekty uczenia sie
EU1. Student ma umiejetno$¢ wykonania pracy dyplomowej

Tre$ci programowe:

Liczba godzin

Procedura realizacji procesu dyplomowania na Wydziale Elektrycznym PCz (zatacznik do Programu
ksztatcenia na kierunku AiR-2 PCz)

SUMA

Narzedzia dydaktyczne
1. Komputer z oprogramowaniem
2. Stanowiska laboratoryjne i badawcze
3. Normy, katalogi i dokumentacja techniczna
4. Literatura

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F - ocena Formujaca, P - ocena Podsumowujaca)
F1. Ocena samodzielnego przygotowania do realizacji czesci praktycznej pracy
P1.  Ocena realizacji cze$ci praktycznej pracy
P2. Ocena wykonania prezentacji pracy

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywno$ci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 0
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 125
Realizacja czesci praktycznej pracy 125
Przygotowanie pracy 125
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 375/15 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Literatura dotyczaca kierunku Automatyka i Robotyka
2. Normy, katalogi i dokumentacja techniczna

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia | Odniesienie efektu do efektow uczenia sie " " . ,
sie dla Kierunku Automatyka i Robotyka * Cele przedmiotu Forma zaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposadb oceny
KAR2A_U01, KAR2A_U02,
EU1 KAR2A_U03 C1 1,2 F1,P1,P2

* — wg zalacznika
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IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Posiada umiejetno$¢ wykonania pracy dyplomowej

2 Student nie umie wykonac¢ pracy dyplomowe;j.

3

3.5

4 Ocena wystawiona przez promotora na podstawie indywidualnych cech pracy dyplomowe;.

4.5

5

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia stacjonarne
drugiego stopnia

Sylabusy do przedmiotow obowigzujgce
od roku akademickiego 2020-2021

Przedmioty zakresowe

Zakres: Automatyzacja procesow
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Nazwa przedmiotu

Diagnostyka termowizyjna uktadéw automatyki
Thermographic diagnostics of automation systems

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 01S_AS2_DTUA_AP
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Rok Semestr
do wyboru 2 Stacjonarne 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 15 0 6

Koordynator | Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, minkina@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Prof. dr hab. inz. Waldemar Minkina, minkina@el.pcz.czest.pl

Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, Prof. PCz., sebdud@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.

C2.

Cs.

C4.

Zapoznanie z wybranymi zagadnieniami oraz biezacymi trendami w diagnostyce termowizyjnej elementéw i uktadow
automatyki.

Poszerzenie wiedzy z zakresu metod i algorytméw stosowanych przy przetwarzaniu obrazéw uzyskanych podczas diagnostyki
termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki.

Przekazanie studentom wiedzy dotyczacej wykorzystania pomiaréw termowizyjnych w badaniu elementéw i uktadow
automatyki.

Zapoznanie studentéw z mozliwo$ciami wykorzystania pomiaréw termowizyjnych do pomiaru temperatury tzw. ,obiektéw
trudnych” w nietypowych sytuacjach zwigzanych z diagnostyka elementéw i uktadéw automatyki.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1

2.
3

4.

Znajomos$¢ i umiejetno$¢ korzystania z algebry macierzy oraz rachunku rézniczkowo-catkowego.

Posiadanie podstawowej wiedzy z zakresu wymiany ciepta (konwekcja, kondukcja, radiacja), w tym gtéwnie promienistej
(radiacyjnej) wymiany ciepfa.

Podstawowa wiedza z zakresu metrologii elektrycznej, metrologicznej interpretacji wynikow pomiarow, termodynamiki i
wymiany ciepta.

Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych.

Efekty uczenia sie

EU1. Student zna aspekty wybranych oraz biezacych zagadnien z metrologii elektrycznej.
EU2. Student zna typowe metody obliczeniowe stosowane przy przetwarzaniu obrazéw uzyskanych podczas diagnostyki
termowizyjnej elementow i uktadéw automatyki.

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin

W1 - Historia odkrycia promieniowania podczerwonego (opis doswiadczenia F.W. Herschla i odno$ne animacje 1
komputerowe).

W2 - Ogélna systematyka promieniowania wystepujacego w przyrodzie. 1

W3 - Podstawowe zalezno$ci matematyczne dotyczace wymiany ciepta przez promieniowanie (prawo Kirchhoffa, 1
Plancka, Wiena, Stefana-Boltzmanna, Rayleigh-Jeansa).

W4 - Emisyjno$¢ i jej znaczenie dla doktadno$ci bezstykowego pomiaru temperatury. 1

W5 - Techniczne ciata czarne oraz wzorcowanie pirometrow i kamer termowizyjnych. 1

W6 - Atmosfera i jej wptyw na bezstykowy pomiar temperatury. 1

W7 - Model matematyczny pomiaru termowizyjnego. 2

W8 - Detektory podczerwieni. 2

W9 - Elementarne informacje o pirometrach (monochromatyczny, fotoelektryczny, radiacyjny, dwubarwowy, 2
dwupasmowy, wielobarwowy, wielopasmowy).

W10 - Emisyjno$¢ ciat potprzezroczystych. 2

W11 - Podsumowanie wyktadu. 1

SUMA 15

TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin

L1 — Zapoznanie sie z kamerg pomiarowg ThermaCAM PM 595 firmy FLIR. 2

L2 — Wykonanie termograméw wybranych elementéw i uktadéw automatyki (sterowniki, uktady automatyki itp.). 2
Dyskusja na temat kryteribw konieczno$ci odigczenia tych urzadzer z eksploatacji w zaleznosci od
wyznaczonego stopnia ich ,przegrzania”.
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L3 — Pomiar temperatury obiektéw o niskiej emisyjnosci (tzw. efekt lustrzany” — zjawisko odbicia promieniowania 2
podczerwnoego). Pomiary temperatury wybranych elementéw i uktadow automatyki.

L4 — Badanie wptywu doktadnosci wprowadzenia do mikrokontrolera kamery parametréw obiektu (emisyjnos¢, 2
odlegto$¢ kamera-obiekt) otoczenia i atmosfery (temperatury otoczenia, atmosfery, jej wilgotno$é) na
doktadno$¢ wyznaczenia temperatury obiektu. Pomiary temperatury wybranych elementéw i uktadow
automatyki.

L5 — Badanie wptywu kata obserwaciji obiektu na doktadno$¢ wyznaczenia jego temperatury. Pomiary temperatury 2
wybranych elementéw i uktadéw automatyki.

L6 — Poznanie zjawiska konwekcji. Pomiary temperatury wybranych elementéw i uktadéw automatyki. 2

L7 — Zapoznanie z programami: ,ThermaCAM Image Explorer’, ,ThermaCAM Report Viewer”, ,ThermaCAM 2
QuickView”, “FLIR QuickReport” — tzw. freeware firmy FLIR.

L8 - Zapoznanie z programami profesjonalnymi: ,ThermaCAM Reporter’, ,ThermaCAM Researcher’ oraz 2
“pluginem” do MS Worda ,ThermaCAM Reporter Professional”, (import termograméw z QuickView do MS
Worda oraz z MS Worda do MS PowerPointa).

L9 — Omowienie formatu plikow typu: *.Img, *.Jpeg, *.Bitmap, *.Csv oraz *.MatLab 2

L10 - Test dla studentow: wykonanie przyktadowego raportu (nieprofesjonalnie), analiza termogramow, 1
histogramy itd.

L11 — Wykonanie symulacji doktadno$ci wyznaczania temperatury obiektu na odno$nych termogramach 1
wybranych elementdw i uktadéw automatyki, uzyskanych wczesniej.

L12 — Test dla studentéw: wykonanie przyktadowego raportu (profesjonalnie). 1

L13 - Test dla studentéw: zapis termogramu w ,ThermaCAM Reporter”, ,ThermaCAM Researcher” w formacie 4
tréjwymiarowym (3-D) oraz *.Csv. Przetworzenie formatu *.Csv w programie MS Excel w trojwymiarowy
wykres stupkowy. Zapis termogramu w formacie *.MatLab i przetworzenie go w MATLABIE w tréjwymiarowy
wykres stupkowy. Inne propozycje obrébki termograméw w Matlabie np. w formacie *.Csv.

L14 - Test dla studentéw: wykonanie przyktadowej prezentacji w MS PowerPoint z aktywng analizg termograméw 4
(flying spotmeter, linie rozktadu temperatury, izotermy itd.). Poznanie mozliwosci oprogramowania
stworzonego w Zaktadzie Systemoéw Pomiarowych Wydziatu Elektrycznego Politechniki Czestochowskiej.

L15 — Kolokwium zaliczeniowe 1

SUMA 30

TreSci programowe: projekt Liczba godzin

P1 - Pomiary temperatury szkta. Przypadki wystepujace w diagnostyce termowizyjnej elementow i uktadéw 3
automatyki. Praktyka pomiardw termowizyjnych.

P2 - Pomiary temperatury cienkich powlok tworzywa sztucznego. Przypadki wystepujace w diagnostyce 3
termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki. Praktyka pomiaréw termowizyjnych.

P3 - Wyznaczanie temperatury ptomieni lub gorgcych gazéw oraz poprzez nie. Btedy bezstykowego pomiaru 3
zwigzane z btednie zadang wartoScig emisyjnosci, praktyka pomiaru temperatury obiektow o niskiej
emisyjnosci. Przypadki wystepujace w diagnostyce termowizyjnej elementow i uktadéw automatyki. Praktyka
pomiardw termowizyjnych.

P4 - Technika pomiaréw w podczerwieni - oméwienie kilku nietypowych sytuacji. Wplyw kata obserwacji na 3
wskazania pirometru lub kamery termowizyjnej. Przypadki wystepujace w bezinwazyjnej diagnostyce
termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki. Praktyka pomiaréw termowizyjnych.

P5 — Omowienie wybranych przypadkéw wystepujacych w bezinwazyjnej diagnostyce termowizyjnej elementéw 3
i uktadow automatyki wskazanych przez studentéw oraz wystepujacych w ich pracach projektowych i
dyplomowych.

SUMA 15

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica klasyczna lub interaktywna
3. Specjalistyczne oprogramowanie
4. Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny

Sposoby oceny efektéw uczenia sig (F - ocena Formujaca, P - ocena Podsumowujaca)
F1. Aktywno$¢ na zajeciach

F2. Ocena przygotowania i przedstawienia wybranego tematu z zakresu bezinwazyjnej diagnostyki termowizyjnej elementow i

uktadéw automatyki.
P1. Test zaliczeniowy

Ohciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym
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Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 15
Przygotowanie do zaje¢ audytoryjnych 15
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 30
Przygotowanie prezentacji multimedialnej 30
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150 h /6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

Minkina W.; ,Pomiary termowizyjne — przyrzady i metody” Wydawnictwo Politechniki Czestochowskiej, Czestochowa 2004,
ISBN 83-7193-237-5, 243 str.

2. Minkina W., Dudzik S.: ,Infrared thermography — errors and uncertainties” John Wiley & Sons Ltd, Chichester 2009 r., ISBN
978-0-470-74718-6,

3. Minkina W. (red): ,Wybrane problemy wspotczesnej termografii i termometrii w podczerwieni”, Wydawnictwo Politechniki
Czestochowskiej, Czestochowa 2011, ISBN 978-83-7193-512-1, ISSN 0860-5017, 149 str.

4. Praca zbiorowa (red. H. Madura): ,Pomiary termowizyjne w praktyce”, Wydawca: Redakcja czasopisma ,Pomiary Automatyka
Kontrola” oraz Agenda Wydawnicza SIMP, Warszawa 2004, ISBN 83-87982-26-1, 176 str.

5.  Wiecek B., De Mey G.: ,Termowizja w podczerwieni — podstawy i zastosowania”, Wydawnictwo Agendy Pomiary Automatyka
Kontrola, Warszawa 2011, ISBN 978-83-926319-7-2, 372 str.

6. Wiecek B., Pacholski K., Olbrycht R., Strakowski R., Katuza M., Borecki M., Wittchen W.: ,Termografia i spektrometria w
podczerwieni — zastosowania przemystowe” Wydawnictwo Naukowe PWN S.A., Warszawa 2017, ISBN: 978-83-01-19187-0,
347 str.

7. Gerlach G., Budzier H.: ,Thermal Infrared Sensors - Theory, Optimisation and Practice” John Wiley & Sons Ltd, Chichester
2011 r., ISBN: 978-0-470-87192-8, 328 str.

8. Maldague X.: ,Theory and Practice of Infrared Technology for Nondestructive Testing” John Wiley & Sons Ltd, New York,
Chichester, Weihnheim, Brisbane, Sigapore, Toronto 2001 r., ISBN: 0-471-18190-0, 684 str.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sig

Cele przedmiotu ~ Formazaje¢  Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny

sie dla kierunku Automatyka i Robotyka*
KAR2A_W01, KAR2A_W05,

EU1 KAR2A_W09, KAR2A_U02, C1,C3,C4 W, Lab., P 1,2,3 F1, F2
KAR2A_U05, KAR2A_K02
KAR2A_W03, KAR2A_W06,

EU2 KAR2A_U07, KAR2A_U09, C2 W, Lab., P 1,2,3 F1, P1

KAR2A_K03, KAR2A_K05

* — wg zalacznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EU1 Student zna, rozumie i potrafi oméwi¢ trendy rozwojowe w zakresie diagnostyki termowizyjnej elementéw i uktadow
automatyki.
9 Student nie potrafi oméwi¢ zadnej z treSci wyktadowych, ani wskaza¢ trenddw rozwojowych w zakresie bezinwazyjnej
diagnostyki termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki.
3 Student potrafi oméwi¢ wybrane tresci wyktadowe lub niektore trendy rozwojowe w zakresie bezinwazyjnej diagnostyki
termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki.
35 Student potrafi oméwi¢ wigkszo$¢ treSci wyktadowych oraz wskazaé i oméwié wskazane aspekty niektdrych trendow
' rozwojowych w zakresie bezinwazyjnej diagnostyki termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki.
4 Student potrafi oméwi¢ wiekszo$¢ treSci wyktadowych oraz wskaza¢ i omowiC niektére aspekty niektorych trendéw
rozwojowych w zakresie bezinwazyjnej diagnostyki termowizyjnej elementéw i ukladdw automatyki.
45 Student potrafi oméwi¢ wigkszo$¢ tresci wyktadowych oraz wskaza¢ i oméwi¢ wszelkie aspekty trendéw rozwojowych w
' zakresie bezinwazyjnej diagnostyki termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki.
5 Student potrafi omoéwi¢ wskazane tresci wyktadowe, zna i potrafi oméwié trendy rozwojowe w zakresie bezinwazyjnej
diagnostyki termowizyjnej elementéw i uktadéw automatyki.
EU2 Student potrafi wykorzystaé teorie wymiany ciepta do stworzenia modelu bezinwazyjnej diagnostyki termowizyjnej
elementéw i uktadéw automatyki.
9 Student nie zna podstawowych wielko$ci opisujacych promienista wymiane ciepta oraz nie potrafi opisa¢ zadnego innego
rodzaju wymiany ciepta w elementach i uktadach automatyki.
3 Student zna podstawy matematyczne opisujace promienista wymiane ciepta oraz potrafi opisa¢ przynajmniej jeden rodzaj
wymiany ciepta w elementach i uktadach automatyki.
35 Student zna podstawy matematyczne opisujace promienista wymiane ciepta oraz potrafi w stopniu zadowalajacym opisac
' wszystkie trzy rodzaje wymiany ciepta w elementach i uktadach automatyki.
4 Student zna podstawy matematyczne opisujgce promienistq wymiane ciepta oraz potrafi poprawnie opisa¢ wszystkie trzy
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rodzaje wymiany ciepta w elementach i uktadach automatyki.

Student zna podstawy matematyczne opisujace promienista wymiane ciepta, potrafi poprawnie opisa¢ wszystkie trzy rodzaje
45 wymiany ciepta w elementach i uktadach automatyki oraz poda¢ odno$ne przyktady wymiany ciepta w elementach i uktadach
automatyki.

Student zna podstawy matematyczne opisujace wymiane ciepta (konwekcja, kondukcja, radiacja) oraz potrafi wykorzystac te
teorie do stworzenia modelu bezinwazyjnej diagnostyki termowizyjnej w elementach i uktadach automatyki.

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentdw na temat planu zaje¢ dostepne sgq na tablicy ogtoszer oraz na stronie
www.el.pcz.czest.pl

2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywane sg studentom podczas pierwszych zajec.

3. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach tre$ci wykladow.
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Nazwa przedmiotu

Elektromechaniczne systemy napedowe
Electromechanical drive systems

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 02S_AS2_ESN_AP
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiéw Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zajg¢ ~ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 15 0 6

Koordynator | Dr hab. inz. Andrzej Popenda, prof. nadzw., popenda@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Andrzej Popenda, prof. nadzw.

Dr inz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl
Magr inz. Olga Sochacka, 0.sochacka@el.pcz.czest.pl
Magr inz. Zbigniew Gatuszkiewicz, z.galuszkiewicz@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.

C2.

Cs.

C4.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu struktury, zasady dziatania, zastosowania, wlasciwo$ci statycznych i dynamicznych
oraz eksploatacji elektromechanicznych systemow napedowych oraz ich podzespotow.

Zapoznanie studentoéw z uktadami laboratoryjnymi zawierajacymi elektromechaniczne zespoty napedowe oraz zasadami
wykonywania pomiaréw z wykorzystaniem ww. uktaddw.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie taczenia obwodow zawierajgcych elementy elektrycznych
uktadow napedowych, jak rowniez umiejetnosci w zakresie wykonywania pomiardw laboratoryjnych i formutowania wnioskow
dotyczacych wiasciwosci ruchowych ww. uktaddow.

Zapoznanie studentéw z zagadnieniami obliczeniowymi w zakresie projektowania podzespotow systeméw napedowych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1.

2.
3.
4.

Wiedza z zakresu rachunku rézniczkowego, mechaniki, energoelekironiki oraz automatyki napedu elektrycznego.
Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie.

Umiejetnos¢ taczenia obwoddw elektrycznych.

Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych oraz internetowych.

Efekty uczenia sie

EU1. Student zna zasade dziatania maszyn elekirycznych oraz ogéing strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania
stawiane wspdtczesnym napedom elektrycznym. Zna struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych;
rozroznia i potrafi scharakteryzowaé podstawowe metody sterowania silnikw elektrycznych. Potrafi scharakteryzowaé i opisaé
matematycznie mechanizmy robocze systeméw napedowych oraz przyktadowy proces technologiczny realizowany z
wykorzystaniem napedu elektrycznego. Zna zagadnienia oddziatywania przeksztattnikowych napedéw elektrycznych na sie€ i
$rodowisko oraz $rodki zaradcze podejmowane w celu minimalizacji niekorzystnego oddziatywania napeddw przeksztattnikowych.

EU2. Student potrafi potaczy¢ uktady laboratoryjne do badan systemoéw napedowych i przeprowadzi¢ pomiary zgodnie z instrukcjg
oraz formutowaé wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.

EU3. Student potrafi zaprojektowa¢ podzespoty systeméw napedowych.

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin
W1 — Powtérzenie z zakresu zasady dziatania maszyn elektrycznych i teorii obwoddw. 1
W2 — Gtéwne zasady mechaniki stosowane w analizie maszyn elektrycznych. 1
W3 — Struktura elektromechanicznego systemu napedowego. Wymagania stawiane napedom elektrycznym. 1
W4 — Napedy elektryczne z silnikami pradu statego. 1
WS5 — Napedy elektryczne z silnikami pradu przemiennego. 1
W6 — Réwnanie ruchu uktadu napedowego i moment bezwtadnosci. 1
W7 — Waly napedowe. Modele o parametrach skupionych i roziozonych (waty transmisyjne). 1
W8 — Uktad dwumasowy. Drgania w uktadzie mechanicznym. 1
W9 — Jednodrozne i wielodrozne transmisje mocy mechanicznej oraz przektadnie mechaniczne. 1
W10 — Potaczenie silnika z maszyng roboczg wykazujgce luz. 1
W11 - Elektryczna maszyna wyciggowa jako przyktad mechanizmu roboczego. 1
W12 — Modele elektrycznej maszyny wyciggowe;. 1
W13 - Oddzialywanie napedéw przeksztattnikowych na sie¢ zasilajacg oraz sposoby minimalizacji jego 1
skutkow.

W14 — Minimalizacja strat w silniku i emitowanego hatasu.

W15 — Kolokwium zaliczeniowe. 1
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SUMA |

15

TreSci programowe: laboratorium

Liczba godzin

L1-2 — Wprowadzenie: szkolenie w zakresie BHP oraz postepowania przeciwpozarowego, regulamin zaje¢ w
laboratorium, przygotowanie sie do éwiczenia, technika wykonywania ¢wiczen, sprawozdanie z ¢wiczenia.

2

L3-4 - Wprowadzenie do pierwszej serii éwiczen.

L5-6 — Wyznaczanie charakterystyki zewnetrznej obcowzbudnej pradnicy pradu statego.

L7-8 - Wyznaczanie charakterystyki zewnetrznej bocznikowej pradnicy pradu statego.

L9-10 — Wyznaczanie charakterystyki momentu obcowzbudnego silnika pradu statego.

L11-12 — Nagrzewanie maszyny elektrycznej.

L13-14 — Odrabianie niedokoriczonych / zalegtych éwiczen pierwszej serii.

L15-16 — Zaliczenie pierwszej serii Ewiczen.

L17-18 — Wprowadzenie do drugiej serii éwiczen.

L19-20 — Wyznaczanie momentu bezwtadno$ci wirnika maszyny elektrycznej metodg wybiegu.

L21-22 — Badanie przeksztattnikowego napedu pradu statego z ograniczeniem pradowym.

L.23-24 — Badanie silnika pradu statego zasilanego z przeksztattnika napiecia statego na napiecie state.

L25-26 — Badanie przeksztattnikowego uktadu tagodnego rozruchu silnika indukcyjnego (soft-start).

L27-28 — Odrabianie zalegtych ¢wiczen drugiej serii.

L29-30 — Zaliczenie drugiej serii ¢wiczen.

NINININININININININININ(N|N

SUMA

w
o

TreSci programowe: projekt

Liczba godzin

P1 — Wprowadzenie do projektu transformatora / silnika indukcyjnego klatkowego / silnika wzbudzanego
magnesami trwatymi / przeksztattnika energoelektronicznego (opcjonalnie). Zatozenia projektowe.

1

P2 — Struktura rdzenia transformatora / silnika / struktura przeksztattnika.

1

P3 - Obliczenia uzwojen transformatora / obliczenia wymiaréw uzwojenia stojana / obliczanie pradow i napie¢ w
gateziach i podzespotach przeksztattnika.

1

P4 — Obliczenia uzwojen transformatora / obliczenia wymiardw klatki wirnika / obliczenie punktu pracy
magnesu trwatego / dobdr napieciowy i pradowy podzespotow przeksztattnika.

P5 — Obliczenia obwodu magnetycznego transformatora / stojana / dobér uktadéw zabezpieczen i ochrony
przepieciowej podzespotdéw przeksztattnika.

P6-7 — Obliczenia obwodu magnetycznego transformatora / wirnika / projekt ukladéw sterowania i monitoringu. 2
P8-9 — Obliczenia parametréw obwoddw transformatora / stojana / obliczenia termiczne, dobér radiatora. 2
P10-11 — Obliczenia parametréw obwodéw transformatora / wirnika / wyznaczenie strat mocy oraz temperatury 2
struktury ztaczowej pdiprzewodnikowych przyrzadéw mocy i poréwnanie z temperaturg dopuszczalna.
P12-13 — Charakterystyka zewnetrzna transformatora / charakterystyka mechaniczna silnika / projekt 2
konstrukcyjny przeksztattnika z uwzglednieniem warunkéw cieplnych i kompatybilno$ci elektromagnetyczne;.
P14-15 — Obliczenia strat mocy w transformatorze / silniku / okreslenie charakterystyk statycznych i 2
dynamicznych przeksztattnika.

SUMA 15

Narzedzia dydaktyczne
1. Rzutnik multimedialny, komputer, prezentacja, tablica klasyczna
2. Stanowiska laboratoryjne zawierajace elektryczne uktady napedowe

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Przygotowanie do zaje¢
F2. Aktywnos¢ na zajeciach
P1. Pisemny lub ustny sprawdzian wiadomosci (kolokwium)
P2. Opracowanie sprawozdar lub dokumentacji projektowe;

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 60

Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 20

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 10
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 20
Przygotowanie do zaliczenia z éwiczen laboratoryjnych 10
Przygotowanie do zaje¢ projektowych 10

Przygotowanie dokumentaciji z zaje¢ projektowych 10
Przygotowanie do zaliczenia z zaje¢ projektowych 10
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Sumaryczna liczba godzin/punktow ECTS dla przedmiotu | 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

2.

8.

Debowski A., Automatyka. Naped elektryczny, Wydawnictwo Naukowe PWN SA, Warszawa 2017

Ortowska-Kowalska T., Bezczujnikowe uktady napedowe z silnikami indukcyjnymi, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Wroctawskiej, Wroctaw 2003

Szklarski L., Zarudzki J., Elektryczne maszyny wyciggowe, PWN Warszawa — Krakdw 1998

Popenda A., Modelowanie i symulacja dynamicznych stanow pracy uktadéw napedowych do reaktoréw polimeryzaciji z
silnikami indukcyjnymi specjalnego wykonania, Wyd. Politechniki Czestochowskiej, 2011

Rakowski J. i in., Teoria sprezystosci, Wydawnictwo Politechniki Poznariskiej, Poznar 2004

Satata W., Mechanika ogélna w zarysie. Wydanie Il, Wydawnictwa Politechniki Poznariskiej, Poznar 2001

Czasopisma, np.: IEEE Transactions on Power Electronics / Industrial Electronics / Industry Applications / etc., Przeglad
Elektrotechniczny, Zeszyty Problemowe Maszyny Elektryczne, Elektro Info

Internet

Macierz realizacji efektéw uczenia sie

Efekt uczenia | Odniesienie efektu do efektow uczenia sig
sie

dla kierunku Automatyka i Robotyka* Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposdb oceny

EU1

KAR2A_W01, KAR2A_U01,

KAR2A_U04, KAR2A_K02 C1 Wyklad 1 F2, P1

EU2

KAR2A_W01, KAR2A_U01,

KAR2A K03 C2,C3 Laboratorium 2 F1,F2, P1,P2

EU3

KAR2A_WO01, KAR2A_U01,

KAR2A_U02 C4 Projekt 1 F1,F2, P1,P2

* — wg zalgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student zna zasade dziatania maszyn elektrycznych oraz ogdina strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania
stawiane wspotczesnym napedom elektrycznym. Zna struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych;
rozréznia i potrafi scharakteryzowac podstawowe metody sterowania silnikow elektrycznych. Potrafi scharakteryzowac i opisa¢
matematycznie mechanizmy robocze systeméw napedowych oraz przyktadowy proces technologiczny realizowany z
wykorzystaniem napedu elektrycznego. Zna zagadnienia oddzialywania przeksztattnikowych napedow elektrycznych na sie€ i
Srodowisko oraz srodki zaradcze podejmowane w celu minimalizacji niekorzystnego oddziatywania napedow
przeksztattnikowych.

Student nie zna zasady dziatania maszyn elekirycznych ani ogéinej struktury uktadu napedowego, nie potrafi przedstawi¢ wymagan
stawianych wspotczesnym napedom elektrycznym. Nie zna struktur ani schematéw blokowych przeksztattnikowych uktadéw napedowych;
nie rozrdznia i nie potrafi scharakteryzowa¢ podstawowych metod sterowania silnikami elektrycznymi. Nie potrafi scharakteryzowac¢ ani
opisa¢ matematycznie mechanizmoéw roboczych systemow napedowych oraz przyktadowego procesu technologicznego realizowanego z
wykorzystaniem napedu elektrycznego. Nie zna zagadnien oddziatywania przeksztattnikowych napedéw elekirycznych na sie¢ i
$rodowisko ani $rodkéw zaradczych podejmowanych w celu minimalizacji niekorzystnego oddziatywania napedow przeksztattnikowych.

Student zna ogoing strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania stawiane wspdtczesnym napedom elektrycznym. Zna
struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych; rozréznia i potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe metody
sterowania silnikéw elektrycznych.

35

Student zna zasade dziatania maszyn elektrycznych oraz ogélng strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania stawiane
wspoiczesnym napedom elektrycznym. Zna struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych; rozréznia i potrafi
scharakteryzowa¢ podstawowe metody sterowania silnikow elektrycznych. Potrafi scharakteryzowaé przyktadowy proces technologiczny
realizowany z wykorzystaniem napedu elektrycznego.

Student zna zasade dziatania maszyn elektrycznych oraz ogélng strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania stawiane
wspoiczesnym napedom elektrycznym. Zna struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych; rozréznia i potrafi
scharakteryzowa¢ podstawowe metody sterowania silnikdw elektrycznych. Potrafi scharakteryzowaé oraz opisa¢ matematycznie
przyktadowy proces technologiczny realizowany z wykorzystaniem napedu elektrycznego. Zna zagadnienia oddziatywania
przeksztattnikowych napedéw elektrycznych na sie¢ i Srodowisko.

45

Student zna zasade dziatania maszyn elektrycznych oraz ogoIng strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania stawiane
wspdtczesnym napedom elektrycznym. Zna struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych; rozréznia i potrafi
scharakteryzowa¢ podstawowe metody sterowania silnikw elektrycznych. Potrafi scharakteryzowa¢ oraz opisa¢ matematycznie
mechanizmy robocze systemow napedowych oraz przyktadowy proces technologiczny realizowany z wykorzystaniem napedu
elektrycznego. Zna zagadnienia oddziatywania przeksztattnikowych napedow elektrycznych na sie¢ i Srodowisko.

Student zna zasade dziatania maszyn elektrycznych oraz ogoIng strukture uktadu napedowego, potrafi przedstawi¢ wymagania stawiane
wspdtczesnym napedom elektrycznym. Zna struktury i schematy blokowe przeksztattnikowych uktadéw napedowych; rozréznia i potrafi
scharakteryzowa¢ podstawowe metody sterowania silnikdw elektrycznych. Potrafi scharakteryzowa¢ oraz opisa¢ matematycznie
mechanizmy robocze systemow napedowych oraz przyktadowy proces technologiczny realizowany z wykorzystaniem napedu
elektrycznego. Zna zagadnienia oddziatywania przeksztattnikowych napedow elektrycznych na sie¢ i srodowisko oraz $rodki zaradcze
podejmowane w celu minimalizacji niekorzystnego oddziatywania napedow przeksztattnikowych.

EU2

Student potrafi potaczy¢ uktady laboratoryjne do badan systeméw napedowych i przeprowadzi¢ pomiary zgodnie z instrukcja
oraz formutowaé wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.

Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia laboratoryjne, przeszkadza innym uczestnikom zespotu, nie potrafi lub nie chce taczyé
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uktadéw laboratoryjnych, nie uczestniczy w realizacji pomiaréw. Réwniez student, ktory nie zostat dopuszczony lub nie odrobit co najmniej
potowy éwiczenh przewidzianych harmonogramem zaje¢ laboratoryjnych na skutek nieprzygotowania, spéznienia lub nieobecnosci.

Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w procesie taczenia uktadéw laboratoryjnych i w realizacii

3 pomiaréw.
35 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w procesie taczenia uktaddw laboratoryjnych i w realizacji
' pomiaréw.
4 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w procesie taczenia uktaddw laboratoryjnych i w realizacji
pomiardw, na ogét potrafi formutowaé logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.
45 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w zajeciach, jest leaderem w procesie taczenia uktadow
' laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw, na ogét potrafi formutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.
5 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w zajeciach, jest leaderem w procesie taczenia uktadow
laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw, potrafi sformutowa¢ logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych pomiaréw.
EU3 | Student potrafi zaprojektowaé podzespoly systeméw napedowych
2 Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia projektowe, przeszkadza innym uczestnikom zajec, nie potrafi lub nie chce realizowa¢
programu zajec¢, nie jest w stanie lub nie chce zapoznaé sie z zagadnieniami dotyczacymi projektowania systeméw napedowych.
3 Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, uczestniczy w procesie tworzenia projektu i w realizacji obliczer ale na ogét nie
potrafi formutowa¢ logicznych wnioskdw na podstawie przeprowadzonych obliczen.
35 Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w procesie tworzenia projektu i w realizacji obliczen ale na
0got nie potrafi formutowaé logicznych wnioskéw na podstawie przeprowadzonych obliczen.
4 Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w procesie tworzenia projektu i jego realizacji, na ogot
potrafi formutowa¢ logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych obliczen.
45 Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w zajeciach, jest leaderem w procesie tworzenia projektu i
jego realizacji, na 0gét potrafi formutowaé logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych obliczen.
5 Student przychodzi przygotowany na zajecia projektowe, aktywnie uczestniczy w zajeciach, jest leaderem w procesie tworzenia projektu i

jego realizacji, potrafi formutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych obliczen.

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Informacje na temat miejsca i terminu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.

2. Prowadzacy udostepnia studentom instrukcje do éwiczen laboratoryjnych przed kazda serig ¢wiczen.

3. Informacje na temat zakresu tematycznego prowadzonych zajeg¢, literatury oraz warunkéw zaliczania przekazywana jest studentom
podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Kompatybilnosé¢ elektromagnetyczna w automatyce
Electromagnetic Compatibility in Automation

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 03S_AS2_KEwA_AP
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
studiow
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zajeé Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 15 0 6

Koordynator | dr inz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.pl

Prowadzacy | drinz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.pl

dr inz. Aleksander Zaremba, aleksander.zaremba@pcz.pl
drinz. Ewa tada- Tondyra, e.lada-tondyra@pcz.pl

dr hab. inz. Pawet Jabtonski, pawel.jablonski@pcz.pl

drinz. Tomasz Szczegielniak, tomasz.szczegielniak@pcz.pl
drinz. Grzegorz Utrata, grzegorz.utrata@pcz.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.

C2.

Cs.

Poznanie przez studentdw podstaw teoretycznych generowania zaburzen elektromagnetycznych oraz mechanizméw i drog
ich propagacji w uktadach automatyki oraz energoelektronicznych, wymagan wynikajacych z zasad kompatybilno$ci
elektromagnetycznej w zaleznosci od stopnia wrazliwosci tych uktadéw na zaburzenia.

Zapoznanie studentow z wymaganiami normatywnymi dotyczacymi ograniczania zaburzen przewodzonych i
promieniowanych do dopuszczalnych pozioméw oraz z praktyczng identyfikacjg rzeczywistych pozioméw zaktocen wraz z
testowaniem wybranych uktadéw na znormalizowane testy odpornosciowe.

Nabycie przez studentdéw praktycznych umiejetnosci w zakresie identyfikacji pomiarowej zrédet zaburzen z wykorzystaniem
nowoczesnej aparatury badawczej (analizatoréw widma, komory GTEM) pod katem wykorzystania ich w przysztosci dla
zapewnienia wspéfdziatania réznych urzadzen automatyki i energoelektronicznych, wigcznie z praktycznym poznaniem
zasad i metod ochrony urzadzen elektrycznych i catych systeméw automatyki przed tego typu zewnetrznymi zaburzeniami.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji

1.
2.

3.

Wiedza z matematyki z zakresu réwnarn rézniczkowych oraz rachunku catkowego.

Wiedza z elektrotechniki z zakresu teorii obwodow i teorii pola oraz z zakresu elektroniki, energoelektroniki, techniki
wysokich napie¢, materiatoznawstwa elektrycznego.

Umiejetnos¢ obstugi sprzetu pomiarowego wspotpracujgcego z komputerem np. analizatoréw widma, oscyloskopow i
miernikéw cyfrowych.

Efekty uczenia sie

EU1.

EU2.

Student potrafi zdefiniowa¢ pojecia: zaburzenie sieciowe i zaktocenie elektromagnetyczne. Rozumie waznos$¢ znaczenia
zasad kompatybilno$ci elektromagnetycznej w automatyce dla uktadéw sterowania urzadzen o réznych poziomach mocy.
Potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe zasady kompatybilno$ci elektromagnetycznej. Student potrafi zidentyfikowaé rodzaj
wystepujacych zaktdcen przewodzonych oraz promieniowanych. Potrafi przeprowadzi¢ ich doktadng klasyfikacje oraz
okresli¢ ich wptyw na uktady sterowania.

W zaleznosci od wystepujacych zaburzen sieciowych i zaktocen elektromagnetycznych student potrafi zastosowac dla
uktadu mocy jak i uktadu sterowania odpowiednie metody i $rodki ochrony przed tymi zagrozeniami. Wie jak analizowaé
wplyw poszczegoinych elementéw sktadowych na niezaktdcong prace catego uktadu sterowania. Student potrafi wykonaé
identyfikacje pomiarowe w zakresie okres$lenia rodzaju zaburzen. Wie jak prawidtowo zinterpretowac¢ otrzymane wyniki i
dokona¢ wtasciwej oceny zjawisk i standw wystepujacych w uktadzie sterowania.

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin

W1 — Wprowadzenie do zagadnien kompatybilno$ci elektromagnetycznej

W2 — Zrodta zaburzen, naturalne i sztuczne

W3 — Wielkoci i jednostki stosowane w kompatybilno$ci elektromagnetycznej

W4 — Wiasciwosci rzeczywistych elementéw obwoddw elektrycznych w zakresie wyzszych czestotliwo$ci

W5 — Charakterystyka zaktdcen promieniowanych, strefa bliska, strefa daleka wokét Zrodta promieniowania
pola elektromagnetycznego

JEENY PR PEEN) PEE) JEEN

W6 — Zaktocenia przewodzone, podziat i charakterystyka

W7 - Zaktocenia przenoszone przez sie¢ zasilajacg i sposoby ich ograniczania, wymagania dotyczace jakosci 2
energii dostarczanych przez sie¢ zasilajacq
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W8 — Charakterystyka sprzezen pasozytniczych wystepujacych w liniach sygnatowych

W9 — Metody minimalizacji zaburzen elektromagnetycznych w liniach i w uktadach sterowania

W10 - Wytadowania elektrostatyczne (ESD) i ich charakterystyka

I IR PEEN RN

W11 — Badanie poziomu emisji pola elektromagnetycznego przez urzadzenia elektroniczne i
energoelektroniczne, klatka ekranowana, komora GTEM

W12 — Badanie poziomu odpornosci na typowe impulsy zaktocajace typu: Burst, Surge i ESD

W13 — Wymagania dotyczace zapewnienia wymagan kompatybilnosci elektromagnetycznej oraz wyznaczania 1
stref ochronnych wokot urzadzen promieniujacych pole elektromagnetyczne

W14 — Zabezpieczenie elementow automatyki i elektronicznych uktadéw sterowania przed typowymi 1
zaktbceniami zewnetrznymi

SUMA 15

Tre$ci programowe: laboratorium Liczba godzin

L 1 — Wprowadzenie, regulamin laboratorium, zagadnienia BHP 2

L 2 — Zaktbcenia promieniowane

L 3 — Dodatkowe systemy ochrony przeciwporazeniowej

L 4 — Badanie taczy bezprzewodowych

L 5 — Badanie filtréw przeciwzaktéceniowych

L 6 — Zaktbcenia przewodzone

L 7 — Kolokwium zaliczeniowe z | serii

L 8 — Badanie filtrow czestotliwosciowych aktywnych

L 9 — Badanie czwornikdw

L 10 - Badanie prostownikéw

L 11 - Badanie sktadowych symetrycznych w niesymetrycznym uktadzie tréjfazowym

L 12 — Poprawa wspotczynnika mocy

L 13 — Kocowe zaliczeniowe z Il serii

L 14 - Odrabianie zaje¢ z | i Il serii

NINININININININININDINDINININ

Zaliczenie koncowe

SUMA

w
o

Tresci programowe: seminarium Liczba
godzin

S1 - Wprowadzenie do seminarium, omoéwienie tematyki seminaryjnej, wybér tematdw do referowania 1

S2 - Podstawowe zrodta zaburzen sieciowych i zaktdcen elektromagnetycznych. Oddzialywanie zaburzen i 1
zaktécen na przewody, urzadzenia oraz systemy

S3 — Sprzezenia elektromagnetyczne pomiedzy uktadami przewoddw, oddziatywanie pola elektromagnetycznego 1

S4 — Pomiary bezpo$rednie i po$rednie réznego rodzaju zaburzen sieciowych i zaktécen elektromagnetycznych 1

S5- Badania oddziatywania zaburzen sieciowych i zaktocen elektromagnetycznych na uktady elektryczne i 1
elektroniczne

S6- Zaburzenia sieciowe i zaktdcenia w liniach elektroenergetycznych, torach dtugich oraz urzadzeniach 1
stacyjnych

S7 - Zakidcenia w formie wytadowan elektrostatycznych i ich zwalczanie 1

S8 — Zaburzenia w postaci dynamicznych zmian parametrow zasilania, elementéw obwodu 1
elektroenergetycznego, zaktécenia powodowane przez generatory udarowe

S9 — Zasady i metody ochrony wybranych praktycznych elementéw i urzadzen elektroenergetycznych

510 — Sposoby badania wkasciwosci ochronnych réznorodnych urzadzenh zabezpieczajacych

S11 — Metody ograniczania przepie¢, filtrowanie, ekranowanie

S13 — Ochrona maszyn i urzadzen przed elektryczno$cig statyczng

S14 - Kompleksowa ochrona obiektéw przed zaburzeniami sieciowymi i zaktdceniami elektromagnetycznymi

1
1
1
S12 — Wyréwnywanie potencjatéw w obiektach budowlanych, uziemianie, ochrona odgromowa 1
1
1
1

515 — Ocena koricowa, zaliczenie przedmiotu.

SUMA 15

Narzedzia dydaktyczne

1. Wyktad z prezentacjg multimedialng

2. Dyskusja w czasie wyktadu, seminarium

3. Laboratorium — praca w zespotach dwuosobowych
4.  Stanowisko badawczo-dydaktyczne, model fizyczny

| Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P - ocena Podsumowujaca)

113



F1.  Ocena poziomu przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna

P1. Kolokwium / test

rozszerzonej formie pisemnej)

F2. Ocena poprawnego i terminowego przygotowania indywidualnych sprawozdan z wykonanych éwiczen laboratoryjnych wraz
z oceng prawidtowej interpretaciji otrzymanych wynikow i wnioskéw koricowych (50% oceny zaliczeniowej)

P2. Seminarium, zaliczenie z oceng (Srednia arytmetyczna ocen: za przedstawienie stowno-multimedialne oraz za referat w

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci Sred.nia "CZ.b gl "
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 60

Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 20

Przygotowanie do zaje¢ 20

Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 25

Przygotowanie sprawozdan/prezentacii 25

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

Wroctawskiej, Wroctaw 2008.

Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2001.

1. Charoy C.: Zakidcenia w uktadach elektronicznych, tom:1, 2, 3,4, Wydawnictwo Naukowo-Techniczne, Warszawa 2000.
2. Ruszel P.: Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna w uktadach elektronicznych urzadzen pomiarowych, Ofic. Wyd. Politechniki

3. Wieckowski T.: Badanie kompatybilnosci elektromagnetycznej urzadzen elektrycznych i elektronicznych, Wydawnictwo

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie dla Cele

uczenia sie kierunku Automatyka i Robotyka* przedmiotu Forma Zajeé

Narzedzia

dydaktyczne Sposob oceny

EU1

KAR2A_W04, KAR2A_W09

C1,C2

wyktad,
seminarium

1,2

P1, P2

EU2

KAR2A_W04, KAR2A_W09, KAR2A_U01,

C2,C3

laboratorium

3.4

F1,F2

KAR2A_U04, KAR2A_U07, KAR2A_K03

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena

Efekty

EU1

Student potrafi zdefiniowa¢ pojecia: zaburzenie sieciowe i zaktocenie elektromagnetyczne. Rozumie wazno$é
znaczenia zasad kompatybilnosci elektromagnetycznej w automatyce dla uktadow sterowania urzadzen o réznych
poziomach mocy. Potrafi scharakteryzowaé¢ podstawowe zasady kompatybilnosci elektromagnetycznej. Student
potrafi zidentyfikowaé rodzaj wystepujacych zaktécen przewodzonych oraz promieniowanych. Potrafi
przeprowadzié ich doktadna klasyfikacje oraz okresli¢ ich wplyw na uktady sterowania.

Student nie potrafi zdefiniowa¢ pojec: zaburzenie sieciowe, zaktdcenie elektromagnetyczne, nie potrafi scharakteryzowaé
zasad kompatybilnosci elektromagnetycznej, nie rozumie wptywu zaburzen na prace uktaddw sterowania. Student nie
potrafi zidentyfikowaé rodzaj wystepujacych zaktocen przewodzonych oraz promieniowanych. Nie umie przeprowadzi¢ ich
doktadnej klasyfikacji oraz nie jest w stanie okresli¢ ich wptywu na ukfady sterowania.

Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, ale nie potrafi podac¢ zasady kompatybilno$ci elektromagnetycznej i nie wie
jak je odnies¢ do rzeczywistych uktadéw sterowania. Student potrafi zidentyfikowa¢ rodzaj wystepujacych zaktécen
przewodzonych oraz promieniowanych. Nie potrafi przeprowadzi¢ ich doktadnej klasyfikacji oraz okresli¢ ich wptywu na
uktady sterowania.

3.5

Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, nie w petni potrafi poda¢ zasady kompatybilnosci elektromagnetycznej ale
nie wie jak je odnie$¢ do rzeczywistych uktadéw sterowania. Student potrafi zidentyfikowaé rodzaj wystepujacych zaktocen
przewodzonych oraz promieniowanych. Cze$ciowo potrafi przeprowadzi¢ ich doktadng klasyfikacje oraz okreslié ich wptyw
na uktady sterowania.

Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, potrafi poda¢ zasady kompatybilnosci elektromagnetycznej ale nie wie jak je
odnie$¢ do rzeczywistych uktadow sterowania. Student potrafi zidentyfikowaé rodzaj wystepujacych zaktocen
przewodzonych oraz promieniowanych. Potrafi przeprowadzi¢ ich doktadna klasyfikacje oraz okresli¢ ich wptyw na uktady
sterowania.

45

Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, potrafi poda¢ zasady kompatybilnosci elektromagnetycznej wie
nieprecyzyjnie jak je odnies¢ do rzeczywistych uktadéw sterowania. Student wie jak zidentyfikowa¢ rodzaj wystepujacych
zaktocen przewodzonych oraz promieniowanych. Potrafi przeprowadzi¢ ich doktadna klasyfikacje oraz okresli¢ ich wptyw na
ukfady sterowania, nie w petni_identyfikuje mechanizmy ich powstawania.

Student zna pojecia zwigzane z zaburzeniami, potrafi poda¢ zasady kompatybilno$ci elektromagnetycznej wie jak je
odnie$¢ do rzeczywistych uktadow sterowania. Student wie jak zidentyfikowa¢ rodzaj wystepujacych zaktécen
przewodzonych oraz promieniowanych. Potrafi przeprowadzi€ ich doktadng klasyfikacje oraz okre$li¢ ich wptyw na ukfady
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sterowania, identyfikuje mechanizmy ich powstawania.

EU2

W zaleznosci od wystepujacych zaburzen sieciowych i zaktécen elektromagnetycznych student potrafi zastosowaé
dla uktadu mocy jak i ukladu sterowania odpowiednie metody i $rodki ochrony przed tymi zagrozeniami. Wie jak
analizowaé wplyw poszczegdlnych elementéw sktadowych na niezaktécona prace catego uktadu sterowania.
Student potrafi wykonaé identyfikacje pomiarowe w zakresie okres$lenia rodzaju zaburzen. Wie jak prawidtowo
zinterpretowac¢ otrzymane wyniki i dokona¢ wtasciwej oceny zjawisk i stanéw wystepujacych w uktadzie
sterowania.

Student nie umie dobra¢ i zastosowac¢ metod i Srodkéw ochrony przed zaburzeniami sieciowymi i zaktoceniami
elektromagnetycznymi. Student nie wie jak wykona¢ identyfikacje pomiarowg w celu okre$lenia rodzaju zaburzen

Student potrafi zastosowac¢ dla obwoddw mocy odpowiednie metody i $rodki zabezpieczajace przed przenikaniem zaburzen
sieciowych. Student potrafi poprawnie pomierzy¢ i okre$li¢ charakter zaburzen w uktadzie sterowania

3.5

Student potrafi okresli¢ zrodta zaburzen oraz nie w petni dobra¢ odpowiednie $rodki dla zabezpieczenia przed nimi uktady
mocy i uktady sterowania. Student potrafi dokonaé poprawnej pomiarowej identyfikacji zaburzen oraz nie w petni poprawnie
okresli¢ zachodzace zjawiska w uktadzie sterowania.

Student potrafi okresli¢ zrédta zaburzen oraz dobra¢ odpowiednie $rodki dla zabezpieczenia przed nimi uktady mocy i
ukfady sterowania. Student potrafi dokona¢ poprawnej pomiarowej identyfikacji zaburzen oraz poprawnie okresli¢
zachodzace zjawiska w uktadzie sterowania.

45

Student wie jak dobra¢ odpowiednie $rodki dla zabezpieczenia uktady mocy i uktady sterowania przed przenikaniem
zaburzen, potrafi czeSciowo analizowaé wptyw poszczegolnych zabezpieczen na niezaktocong prace catego uktadu.
Student potrafi wykonac identyfikacje pomiarowe w zakresie okre$lenia rodzaju zaburzen. Wie jak prawidiowo
zinterpretowaé otrzymane wyniki i dokona¢ niepetnej oceny zjawisk i standw.

Student wie jak dobra¢ odpowiednie $rodki dla zabezpieczenia uktady mocy i uktady sterowania przed przenikaniem
zaburzen, potrafi analizowa¢ wptyw poszczegdlnych zabezpieczen na niezaktécong prace catego uktadu. Student potrafi
wykona¢ identyfikacje pomiarowe w zakresie okreslenia rodzaju zaburzen. Wie jak prawidtowo zinterpretowac otrzymane
wyniki i dokona¢ wiasciwej oceny zjawisk i stanéw wystepujacych w uktadzie sterowania.

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne s na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Sterowanie w oswietleniu
Lighting control

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 04S_AS2_SwO_AP
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
studiow
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zajeé Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 15 6

Koordynator | Dr inz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Drinz. Marek Kurkowski, marek.kurkowski@el.pcz.czest.pl
Dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl
Mgr inz. Monika Wezgowiec, m.wezgowiec@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu sterowania w o$wietleniu.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji

1. Wiedza z elektrotechniki, urzadzen elektrycznych, rysunku technicznego.
2. Wiedza z zakresu pomiaréw parametréw i eksploatacji urzadzen o$wietleniowych.

Efekty uczenia sie

EU1. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace sterowania w o$wietleniu.
EU2. Student potrafi wykona¢ projekt instalacji o$wietleniowej ze sterowaniem.

Tre$ci programowe: wyktady

Liczba godzin

W 1 - Podstawowe zagadnienia techniki o$wietleniowej 1
W 2 — Przepisy i normy dotyczace o$wietlenia 1
W 3 4 — Elekiryczne zrédta Swiatta 2
W 5 6 — Oprawy i systemy o$wietleniowe 2
W 7 - Zagadnienia energooszczednosci systemow o$wietlenia. 1
W 8 — Sterowanie i zarzadzanie ztozonymi systemami o$wietleniowymi 1
W 9 — Projektowanie o$wietlenia - stosowane oprogramowanie (m.in. DIALUX, CADLUX) 1
W 10 — Projektowanie instalacji o$wietlenia ze sterowaniem - stosowane oprogramowanie (m.in. ETS) 1
W 11 — Wymagania o$wietleniowe wewnatrz i na zewnatrz pomieszczen — warunki pracy 1
W 12 — Wymagania o$wietleniowe dla obiektéw drogowych 1
W 13 — Ocena wydajno$ci energetycznej o$wietlenia 1
W 14 — Procedura opracowania raportu koricowego i jego przedstawienia 1
W 15 — Procedura weryfikacji wynikéw projektowania 1
SUMA 15

Tresci programowe: laboratorium

Liczba godzin

L 1 2 — opracowanie modelu obiektu (wnetrze pomieszczen Cadlux)

L 3 4 — wykonanie i weryfikacja wynikéw symulacji (wnetrze pomieszczen Cadlux)

L 5 6 — opracowanie modelu obiektu (wnetrze pomieszczen Dialux)

L 7 8 — wykonanie i weryfikacja wynikow symulacji (wnetrze pomieszczen Dialux)

L 9 10 — opracowanie modelu obiektu (zewnetrze pomieszczen Dialux)

L 11 12 — wykonanie i weryfikacja wynikdw symulaciji (zewnetrze pomieszczen Dialux)

L 13 14 — implementacja modelu obiektu wykonanego w programie Autocad do programu Dialux

L 15 16 — opracowanie i wykonanie projektu na bazie modelu obiektu wykonanego w programie Autocad
(Dialux)

NINININININININ

L 17 18 — projektowanie uktadu sterowania o$wietleniem — operacje typu zatacz/wyltacz oraz $ciemnij/rozjaénij

L 19 20 — wprowadzenie do projektowania instalacji KNX z wykorzystaniem programu ETS

L 21 22 — wprowadzenie do projektowania instalacji LonWorks z wykorzystaniem programu LonMaker

L 23 24 - projektowanie uktadu sterowania o$wietleniem — centralne wytgczanie

L 25 26 — projektowanie uktadu sterowania pracq instalacji za pomocg czujnika ruchu

NININININ
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L 27 28 - projektowanie uktadu sterowania o$wietleniem — utrzymywanie statego poziomu natezenia 2
o$wietlenia
L 29 30 - projektowanie uktadu sterowania o$wietleniem — sterowanie czasowe 2
SUMA 30
Tre$ci programowe: projekt Liczba godzin
L 12 3 — wykonanie projektu o$wietlenia wnetrza (Cadlux) 3
L 4 5 6 — wykonanie projektu o$wietlenia wnetrza (Dialux) 3
L 7 8 9 — wykonanie projektu o$wietlenia instalacji drogowej (Dialux) 3
L 10 11 12 — wykonanie projektu o$wietlenia z wykorzystaniem programu ETS 3
L 13 14 15 - wykonanie projektu owietlenia z wykorzystaniem programu LonMaker 3
SUMA 15
Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna (wyktad)
2. Specjalistyczne oprogramowanie

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena formujaca, P — ocena podsumowujaca)

F1. Aktywnos$¢ na wyktadach, ¢wiczeniach laboratoryjnych i projektach (dyskusja)
P1. Zaliczenie na ocene przygotowanych przez studenta projektow

Obciazenie praca studenta

‘i Srednia liczba godzin
AEIENIEES na zrealizowanie a?(tywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie sie ze wskazanag literaturg 40
Przygotowanie do zaje¢ 50
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

Bak J.: Technika o$wietlania, PWN

2. BakJ., Pabjanczyk W.: Podstawy techniki $wietinej, Wyd. Politechniki ddzkiej PWN
3. Zagan W.: Podstawy techniki $wietinej, OW Politechniki Warszawskiej
4. Bak J.: Komentarz do Normy PN-EN-12464-1 Swiatto i o$wietlenie miejsc pracy. Cze$¢ 1. Miejsca pracy we wnetrzach.
Wyd. COSIW
5. Bak J.: Komentarz do raportu technicznego PKN-CEN/TR 13201-1 oraz do normy PN-EN 13201-2. O$wietlenie drég. Wyd.
COSIW SEP
6. Parol M., Rokicki t.: Instalacje i systemy w inteligentnych budynkach. Laboratorium, OW Politechniki Warszawskiej
7. Wisniewski A.: Elektryczne zrédta $wiatta, OW Politechniki Warszawskie;
8. Pracki P.: Projektowanie o$wietlenia wnetrz, OW Politechniki Warszawskiej
9. Praca zbiorowa Polskiego Komitetu O$wietleniowego - Technika Swietina - poradnik informator
10.  Grzonkowski J., Pracki P.: O$wietlenie elektryczne. Podrecznik INPE dla Elektrykéw. Zeszyt 9. Wyd. COSIW SEP
11.  Wolska A., Pawlak A.: Oswietlenie stanowisk pracy, Wyd. CIOP
12.  Niezabitowska E., Sowa J., Staniszewski Z., Winnicka - Jastowska D., Boron W., Niezabitowski A.: Budynek inteligentny t.
1
Potrzeby uzytkownika a standard budynku inteligentnego, Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2014
13.  PN-EN 12464-1 Swiatlo i oéwietlenie. : Oéwietlenie migjsc pracy Czeé¢ 1: Miejsca pracy we wnetrzach. PKN Warszawa
14, PN-EN 12464-2 Swiatlo i oéwietlenie. Cze$¢ 2: Migjsca pracy na zewnatrz. PKN Warszawa
15.  PN-EN 13201: -- Oswietlenie drég, PKN Warszawa norma wieloarkuszowa
16. Katalogi sprzetu oswietleniowego firm OSRAM, Philips, Elgo BRILUX, LUG, DISANO, AEC
17.  Czasopisma : Przeglad Elektrotechniczny, Elektrolnfo, Elektroinstalator, Widzie¢ Wiecej, Oswietlenie Info inne
18.  Strony www : CIOP , PKN , firmy o$wietleniowe
Macierz realizacji efektow uczenia sie
Efe_kt _ Odniesi_enie efektu do efekt(?w uczenia si¢ dla Celg Forma zajet Narzedzia Sposéb oceny
uczenia si¢ kierunku Automatyka i Robotyka* przedmiotu dydaktyczne
KAR2A_W05 , KAR2A_W07 , KAR2A_U04 , wyktad
EU1 KAR2A_U08 , KAR2A _U10, KAR2A_U12, C1 laboratorium 1,2 F1, P1
KAR2A_U15, KAR2A K01 projekt
KAR2A_W05 , KAR2A_W07 , KAR2A_U04 , wykfad
EU2 KAR2A_U08 , KAR2A_U10, KAR2A_U12, C1 laboratorium 1,2 F1, P1
KAR2A_U15, KAR2A_K01 projekt

* — wg zalacznika
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IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
EU1 | Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace sterowania w o$wietleniu.
2 Student nie posiada wiedzy teoretycznej ze sterowania w o$wietleniu.
3 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia ze sterowania w o$wietleniu.
35 Stu'client potrafi okresli¢ podstawowe pojecia dotyczace sterowania w oswietleniu. Umie zastosowa¢ posiadang wiedze na poziomie
0gdlnym.
4 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia dotyczace sterowania w o$wietleniu. Umie zastosowaé posiadang wiedze na poziomie
szczegotowym.
45 Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia dotyczace sterowania w o$wietleniu.. Umie zastosowac posiadang wiedze na poziomie
) szczegbtowym. Student potrafi dla zadanego obiektu okresli¢ warunki projektowania.
Student potrafi okresli¢ podstawowe pojecia dotyczace sterowania w o$wietleniu. Umie zastosowaé posiadang wiedze na poziomie
szczegdtowym. Student potrafi dla zadanego obiektu okre$li¢ warunki projektowania i poréwna¢ z zalecanymi w literaturze.
EU2 | Student potrafi wykona¢ projekt instalacji o§wietleniowej ze sterowaniem.
2 Student nie umie przygotowaé projektu kofcowego.
3 Student umie przygotowaé projekty koricowe uproszczonych modeli obiektow.
35 Student umie przygotowaé projekty korncowe zaawansowanych modeli obiektéw.
4 Student umie przygotowa¢ projekty koficowe zaawansowanych modeli obiektow i wykonaé zestawienie zastosowanych materiatow i
urzadzen.
45 Student umie przygotowa¢ projekty koricowe zaawansowanych modeli obiektdw i wykona¢ zestawienie zastosowanych materiatow i
) urzgdzen. Umie wykona¢ ocene uzyskanych wynikdw.
5 Student umie przygotowa¢ projekty koicowe zaawansowanych modeli obiektéw i wykona¢ zestawienie zastosowanych materiatow i
urzgdzen. Umie wykona¢ ocene uzyskanych wynikéw oraz okresli¢ zuzycie energii elektrycznej.

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacije dla studentdéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia stacjonarne
drugiego stopnia

Sylabusy do przedmiotow obowigzujgce
od roku akademickiego 2020-2021

Przedmioty zakresowe

Zakres: Przemystowe systemy
Informatyczne
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Nazwa przedmiotu
Programowanie mikrokontrolerow
Programming of microcontrollers

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 01S_AS2_PM_PSI
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze  15E 0 30 0 15 6
Koordynator | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik, prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl
Prowadzacy | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik, prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl
Dr hab. inz. Stawomir Grys, prof. PCz., grys@el.pcz.czest.pl
I. KARTA PRZEDMIOTU
Cel przedmiotu
C1. Poszerzenie wiedzy z zakresu mikrokontroleréw, jezyka C, poznanie srodowisk programistycznych.

C2.

C3. Nabycie umiejetnosci programowania mikrokontroleréw.

Nabycie umiejetnosci w zakresie projektowania uktadéw mikroprocesorowych pod katem zastosowan przemystowych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji
1. Podstawowa wiedza z zakresu elektroniki oraz techniki mikroprocesorowej.
2. Umiejetno$ci pracy samodzielnej i w grupie.

3. Umiejetno$¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i zasobow internetowych.

Efekty uczenia sie

EU1. Student zna dziatanie poszczegoinych specjalizowanych uktadéw peryferyjnych mikrokontrolera oraz potrafi dobieraé
elementy i narzedzia pod katem wymagan projektowych.
EU2. Student potrafi analizowa¢, modyfikowa¢ oraz tworzy¢ oprogramowanie dla specjalizowanych uktadéw peryferyjnych

mikrokontrolerow.

TreSci programowe: wyktady

Liczba godzin

W 1 — Architektura CPU wybranych mikrokontrolerow

W 2 — Uktady czasowo licznikowe mikrokontroleréw — rozwigzania sprzetowe

W 3 — Uktady czasowo - licznikowe dla mostkéw 3T w STM32

W 4 — Uktady czasowo - licznikowe dla enkoderéw w STM32

W 5 — Architektura przetwornikow A/C w STM32

W 6 - Architektura przetwornikow C/A w STM32

W 7 — Cyfrowe regulatory PID

W 8 — Mikrokontrolery w energoelektronice

S W= NN N (W

SUMA

-
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Tresci programowe: laboratorium

Liczba godzin

L1 - Przedstawienie zasad odbywania zaje¢, BHP oraz zasad zaliczenia laboratorium

L2 — Sterowanie silnikiem krokowym

L3 — Sterowanie silnikiem pradu statego

L4 — Sterowanie serwomechanizmem

L5 — Sterowanie silnikiem bezszczotkowym

L6 — Obstuga enkodera i tachopradnicy

L7 - Regulator predko$ci obrotowej silnika DC

L8 - Regulator temperatury

L9 - Uktad pozycjonowania

L10 - Regulator predko$ci obrotowej silnika BLDC

L11 -Wspdtpraca mikrokontrolera ze $rodowiskiem LabViev — wirtualny przyrzad pomiarowo -sterujacy

L12,13,14 - Realizacja dodatkowych zadan projektowych lub uzupetnianie zalegtoSci

L15 - Zaliczenie laboratorium / wpisy do indeksu

NDINININININININININININ

SUMA

w
o

| Tresci programowe: projekt

| Liczba godzin
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P1 - Przedstawienie zasad odbywania zaje¢, BHP oraz zasad zaliczenia projektu 1

P2 P14 — Wykonanie oprogramowania sterujacego modelem ramienia manipulatora lub 12

wykonanie oprogramowania sterujacego modelem robota mobilnego

L15 - Zaliczenie projektéw / wpisy do indeksu 2
SUMA 15

Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna

2. Tablica klasyczna lub interaktywna

3. Zestawy komputerowe PC z oprogramowaniem do programowania mikrokontrolerow
4. Systemy mikroprocesorowe: DSM-51, Arduino, STM32

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. ocena samodzielnego przygotowania do zaje¢ laboratoryjnych i projektowych

F2. ocena realizacji zaje¢ laboratoryjnych i projektowych - prezentaciji dziatania napisanego oprogramowania oraz wyciggania

wnioskow wynikajacych z realizacji zadan
P1. ocena przyswojenia wiedzy przekazywanej na wyktadzie — odpowiedz ustna

P2. ocena umiejetno$ci analizy dziatania gotowych przyktadéw oprogramowania oraz umiejetnosci rozwigzywania postawionych

zadan projektowych poprzez tworzenie odpowiedniego oprogramowania dla mikrokontroleréw

Obciazenie praca studenta

E ” Srednia liczba godzin
orma aktywnosci ; X "
na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie si¢ ze wskazang literaturg 40
Przygotowanie wiedzy teoretycznej do zaje¢ laboratoryjnych 20
Zapoznanie si¢ z oprogramowaniem demonstracyjnym i wstepna analiza kodu 15
(poza zajeciami laboratoryjnymi)
Analiza dziatania i przygotowanie prezentacji wykonanego oprogramowania 15
w ramach zadan projektowych i z laboratorium
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/6

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1. Galewski M.: STM32. Aplikacje i cwiczenia w jezyku C”, Wyd. BTC, Legionowo 2011.
Paprocki K.: Mikrokontrolery STM32 w praktyce, Wyd. BTC, Legionowo 2009.
Rydzewski A.: Mikrokomputery jednouktadowe rodziny MCS51. WNT, Warszawa 1992
Gatka P., Gatka P., Podstawy programowania mikrokontroleréw 8051, PWN-Mikom, Warszawa 2013.
Borkowski P.: AVR i ARM7 Programowanie mikrokontrolerow dla kazdego, Helion, Gliwice, 2010.
Francuz T.: Jezyk C dla mikrokontroleréw AVR. Od podstaw do zaawansowanych aplikacji, Helion, Gliwice 2011.
Grys$ S.: Arytmetyka komputeréw w praktyce. Wyd. Naukowe PWN, Warszawa 2007
Null L., Lobur J.: Struktura organizacyjna i architektura systeméw komputerowych, Helion, Gliwice 2004
Specyfikacje techniczne mikroprocesordw, interfejsow szeregowych, urzadzen peryferyjnych.
Podreczniki (user's guide) Srodowisk programistycznych.

© © 0N Ok WD

—_

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efektsl:gzema O(g;'aeE;:plﬁI?Jemo(:ﬁ;;izt?g:g;m: *s ' Cele przedmiotu | Forma zaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny
EU1 KAR2A_W08 C1,C2 W 1,2 P1
EU2 KAR2A_W08, KAR2A_U11, C2,C3 Lab 3,4 F1,F2,P2
KAR2A_K03 Proj
* - wg zafgcznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 _Student zna dziatanie poszczegrélnyc_:h specjalizowanych uktadéw peryferyjnych mikrokontrolera oraz potrafi dobiera¢ elementy
i narzedzia pod katem wymagan projektowych.
2 Student nie zna dziatania uktaddw peryferyjnych mikrokontrolera.
3 Student zna dziatanie podstawowych uktadéw peryferyjnych mikrokontrolera.

3.5 Student zna dziatanie specjalizowanych uktadéw peryferyjnych mikrokontrolera

Student zna dziatanie poszczegéinych specjalizowanych uktadéw peryferyjnych mikrokontrolera oraz potrafi dobiera¢ podstawowe

v elementy i narzedzia pod katem wymagan projektowych.
45 Student zna dziatanie poszczegéinych specjalizowanych uktadéw peryferyjnych mikrokontrolera oraz potrafi dobiera¢ wiekszo$¢
) elementdw i narzedzi pod katem wymagan projektowych.
® Student zna dziatanie poszczegdinych specjalizowanych uktaddw peryferyjnych mikrokontrolera oraz potrafi dobiera¢ podstawowe
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elementy i narzedzia pod katem wymagan projektowych.

Student potrafi analizowaé, modyfikowaé oraz tworzyé oprogramowanie dla specjalizowanych uktadéw peryferyjnych

EU2 ) .
mikrokontrolerow.
2 Student nie potrafi analizowac ani modyfikowa¢ ani tworzy¢ oprogramowania dla mikrokontrolerow.
3 Student korzystajac z konsultacji potrafi analizowac, modyfikowac oraz tworzy¢ proste oprogramowanie dla mikrokontroleréw na
podstawie przyktaddw.
35 Student w wiekszosci przypadkéw potrafi przeanalizowac, modyfikowac oraz stworzy¢ proste oprogramowanie dla mikrokontroleréw na
) podstawie przyktadéw.
4 Student potrafi samodzielnie analizowa¢, modyfikowa¢ oraz tworzy¢ proste oprogramowanie dla mikrokontroleréw.
4.5 Student potrafi samodzielnie analizowa¢, modyfikowa¢ oraz tworzy¢ niezbyt ztozone oprogramowanie dla mikrokontroleréw .
5 Student potrafi samodzielnie przeanalizowaé, wyszuka¢, modyfikowa¢ oraz stworzy¢ oprogramowanie dla mikrokontroleréw wg zatozen

projektowych.

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacije dla studentdéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Systemy wizyjne w automatyce
Vision systems in automation

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 02S_AS2_SWwA_PSI
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zajg¢ ~ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 15 6

Koordynator | Dr hab. inz. Stawomir Gry$, prof. PCz., grys@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Stawomir Gry$, prof. PCz., grys@el.pcz.czest.pl
Prof. dr hab. inz. Andrey Kityk, kityk@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu systemdw wizyjnych stosowanych w automatyce.
C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie obstugi, konfiguracji, integracji oraz przetwarzania obrazéw z systeméw
wizyjnych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza z zakresu algebry macierzowej, programowania wysokopoziomowego, uktadow elektronicznych,
komunikacji przewodowej i bezprzewodowe;.
3. Podstawowa znajomo$¢ Srodowisk naukowo-inzynierskich, np. Matlab i Srodowisk programistycznych.
4.  UmiejetnoS¢ pracy samodzielnej i w grupie, w tym proponowania rozwigzania problemu technicznego.

Efekty uczenia sie
EU1. Student ma wiedze z zakresu systeméw wizyjnych stosowanych w automatyce.
EU2. Student ma umiejetnosci w zakresie obstugi, konfiguracji, integracji oraz przetwarzania obrazéw z systeméw wizyjnych.

Tre$ci programowe: wyktady Liczba godzin
W1 - Wprowadzenie do zagadnienia. Zastosowania systemdw wizyjnych w kontroli jako$ci, monitoring 1
otoczenia, system kontroli stref bezpieczenstwa, ,0czy” robota, badaniach nieniszczacych.

W2 — Pozyskanie i formowanie obrazu. Pojedynczy obraz, film, stereoskopia. 1

W3 — Czujniki koloru, zmiany kontrastu, czujnik ruchu, czujniki odlegto$ciowe. Kamery monochromatyczne i
kolorowe. Praca w pa$mie podczerwieni i ultrafioletu.

W4 - Praca indywidualna kamery i zintegrowanej w ramach systemu automatyzacji procesu, praca w chmurze, 1
warstwy oprogramowania.

WS5 — Techniki wstepnego przetwarzania obrazéw. Preprocessing a postprocessing 2
W6 - Znajomos$¢ budowy i zastosowania kodéw kresowych (etykiet) 1D i 2D do $ledzenia danych w ramach 3

procesu produkcji i fancucha dostaw. Standardy (GS1, standardy dotyczace kodéw kreskowych i RFID).
Drukarki i skanery koddw kreskowych. Obstuga urzadzen traceability (programowanie, tworzenie skryptowW5).

W7 — Widzenie maszynowe. Klasyfikatory w rozpoznawaniu cech obrazéw. Wykrywanie zmian.

W8 — Test zaliczeniowy 1

SUMA 15

Tresci programowe: laboratorium (éwiczenia komputerowe i stanowiskowe) Liczba godzin

L1 — Wprowadzenie do zaje¢, BHP, zasady zaliczenia laboratorium

L2 — Praca z czujnikami ruchu, odlegto$ci, koloru, kamerami w pasmie wizyjnym, akwizycja danych.

L3 - Integracja danych. Praca w chmurze i Srodowisku izolowanym.

L4 — Tworzenie skryptow do przetwarzania obrazéw, funkcja alarmu.

L5 — Praca z kamerg termowizyjng. Analiza obrazu i raportowanie.

L6 — Optyczne rozpoznanie znakdw.

L7 — Skanowanie kodow kreskowych.

L8 — Rozpoznawanie cech i wykrywanie zmian.

L9 — Odrabianie zajet.

N WB|WW|W|—

L10 — Zaliczenie laboratorium/wpisy do indeksu

SUMA

w
o

| Tresci programowe: projekt | Liczba godzin
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P1 — Zasady realizacji i zaliczenia projektu 1
P2- Projekty do realizacji indywidualnie lub w zespotach dwuosobowych 13
P3 - Zaliczenie projektu / wpisy do indeksu 1

SUMA 15
Narzedzia dydaktyczne

1. Prezentacja multimedialna (wyktad)
2. Kamery przemystowe
3. Komputery PC z programem Matlab i komercyjnym oprogramowaniem do przetwarzania i analizy obrazéw

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Aktywnos¢ na wyktadach (dyskusja).
F2. Aktywno$¢ podczas laboratorium i projektu.
P1. Zaliczenie na ocene wyktadu.
P2. Zaliczenie na ocene zadan wspélnych i indywidualnych.

Obciazenie praca Studenta

‘i Srednia liczba godzin
Forma aktywnoscl na zrealizowanie a?(tywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 25
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych i sprawozdan 20
Praca nad projektami (godziny niekontaktowe z prowadzacym) 20
Przygotowanie do zaliczenia wyktadu 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150 /6 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Tadeusiewicz T., Korohoda P.: Komputerowa analiza i przetwarzanie obrazéw, Wyd. Fundacji Postepu Telekomunikaciji,
Krakéw 1997.
Wrébel Z., Koprowski R.: Praktyka przetwarzania obrazéw z zadaniami w programie Matlab, Wyd. EXIT, Warszawa 2012.
Malina W., Smiatacz M.: Cyfrowe przetwarzanie obrazéw, Wyd. EXIT, Warszawa 2000.
Prince S.: Computer Vision. Models, learning and inference. Cambridge.
Forsyth D., Ponce J.: Computer Vision. A modern concept. Pearson.
Davies E.R.: Computer and Machine Vision. Elsevier.
Instrukcje obstugi systeméw wizyjnych w tym oprogramowania.

No bk owowd

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie Cele przedmiotu | Forma zajeé | Narzedzia dydaktyczne Sposéb oceny

sie dla kierunku Automatyka i Robotyka *

EU1 KAR2A_W01, KAR2A_W09 C1 W, Lab 1,2,3 F1,P1
KAR2A_U13, KARTA_U15, W, Lab,

EU2 KARTA K03 C2 Proj 1,2,3 F2, P2

* — wg zalgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Student ma wiedze z zakresu systemdéw wizyjnych stosowanych w automatyce

2 Student nie ma wystarczajacej wiedzy z zakresu systemow wizyjnych

3 Student potrafi oméwi¢ niektore z tresci wyktadowych, ale stabo orientuje sie w tematyce

3.5 | Student potrafi omdwic¢ niektore z tresci wyktadowych, dostatecznie orientuje sie w tematyce

4 Student potrafi oméwi¢ wiekszo$¢ tematdéw wyktadowych, dobrze orientuje sie w tematyce

45 | Student zna dobrze tematyke wyktadowa, potrafi oméwi¢ wigkszo$¢ zagadnien

5 Student ma wiedze z zakresu systemdw wizyjnych stosowanych w automatyce

EU2 Student ma umiejetnosci w zakresie obstugi, konfiguracji, integracji oraz przetwarzania obrazéw z systeméw
wizyjnych

2 Student nie potrafi pracowa¢ z systemami wizyjnymi.

3 Student potrafi obstugiwa¢ w podstawowym zakresie i konfigurowaé podstawowe funkcje systemu wizyjnego.

3.5 | Student potrafi obstugiwa¢ i konfigurowaé¢ elementy systemu wizyjnego.

4 Student potrafi obstugiwaé, konfigurowa¢ system wizyjny oraz stosowaé podstawowe techniki analizy i przetwarzania obrazu.

45 Student potrafi obstugiwaé, konfigurowa¢ system wizyjny, stosowaé oraz tworzy¢ proste techniki analizy i przetwarzania
) obrazu.

5 Student ma umiejetnosci w zakresie obstugi, konfiguracji, integracji oraz przetwarzania obrazéw z systeméw wizyjnych
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1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Prowadzacy udostepnia na pierwszych zajeciach tresci wyktadow i instrukcje do laboratorium.
3. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Praca w chmurze
Cloud computing

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 03S_AS2_PwCh_PSI
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze  30E 0 30 0 0 6

Koordynator | Dr inz. Piotr Szelag, piotr.szelag@pcz.pl

Prowadzacy | Drinz. Piotr Szelag, piotr.szelag@pcz.pl
Dr hab. inz. Sebastian Dudzik, prof. PCz, sebastian.dudzik@pcz.p!

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Nabycie przez studenta wiedzy z zakresu pracy w chmurze.
C2. Zdobycie przez studenta podstawowej umiejetnosci w zakresie wykorzystywania technologii chmurowe;.
C3. Nabycie przez studenta podstawowej wiedzy i umiejetnosci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy
w chmurze

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z zakresu automatyki domowe;j
2. Wiedza z zakresu programowania
3. Umiejetno$¢ obstugi komputera i aplikacji biurowych

Efekty uczenia sie
EU1. Student ma wiedze z zakresu pracy w chmurze
EU2. Student ma podstawowe umiejetno$ci w zakresie wykorzystywania technologii chmurowe;.
EU3. Student ma podstawowa wiedze i umiejetnosci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy w chmurze

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin

W 1 — Wprowadzenie do pracy w chmurze

W 2 — Modele przetwarzania w chmurze

W 3 — Ustugi w chmurze cz.1

W 4 — Ustugi w chmurze cz.2

W 5 — Aspekty bezpieczefistwa zwigzane z pracg w chmurze.

W 6 — Praktyczne wykorzystanie chmury cz.1

W 7 — Praktyczne wykorzystanie chmury cz.2

W 8 — Przechowywanie i dostep do danych.

W 9 - Komunikacja i sterowanie urzadzen z wykorzystaniem technologii chmurowych.

W 10 — Wykorzystanie technologii chmurowej w systemach automatyki domowej cz. 1.

W 11 — Wykorzystanie technologii chmurowej w systemach automatyki domowej cz. 2.

W 12 — Bariery rozwoju technologii chmurowych

W 13 — Inteligentny budynek

W 14 — Internet Rzeczy

NIRINININININININDININININININ

W 15 — Internet Rzeczy i chmura — idealne potaczenie

SUMA

w
o

Tresci programowe: laboratorium Liczba godzin

L 1 — Tworzenie kont z dostepem do technologii chmurowej

L 2 — Tworzenie kopii zapasowej i synchronizacja danych

L 3, 4 — Tworzenie dokumentéw, praca online.

L 5 — Wspdidzielenie zasobow.

L 6, 7 — Praca w grupie, narzedzia zarzadzajace.

L 8, 9, 10 — Tworzenie platformy do komunikacji urzadzen

L 11,12, 13, 14 — Tworzenie inteligentnego domu

N IO INEININ

L 15 — Kolokwium zaliczeniowe

SUMA

w
o
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Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad
2. Tablica klasyczna lub interaktywna - wyktad
3. Praca w zespotach przy stanowiskach laboratoryjnych - laboratorium
4. Oprogramowanie specjalistyczne - laboratorium

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1.  Ocena przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna
F2. Ocena poprawnego przygotowania sprawozdan z wykonania éwiczen laboratoryjnych
P1.  Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — kolokwium lub odpowiedz ustna
P2. Ocena umiejetno$ci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania wnioskow z éwiczen laboratoryjnych

Obciazenie praca studenta

Forma aktvwnoddi Srednia liczba godzin
yw na zrealizowanie aktywnos$ci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 20
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 25
Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustne; 20
Przygotowanie sprawozdar/ prezentacji 25
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
1. Jothy Rosenberg, Arthur Mateos, Chmura obliczeniowa. Rozwigzania dla biznesu, Helion, 2011
2. Tejaswi Redkar, Tony Guidici, Platforma Windows Azure, Helion, 2013
3. Michael Miller, Internet rzeczy. Jak inteligentne telewizory, samochody, domy i miasta zmieniajg $wiat, PWN, 2016
4. Marco Schwartz, Arduino. Automatyka domowa dla kazdego, Helion, 2015

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt;gzema O%T;ei;:pdﬁf:i‘&?o(ﬁa?;igt?gsggg rllI: *s | Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny

EU1 KAR2A_W08 C1 Wyk. 1,2 P1
KAR2A_W08

EU2 KAR2A_U01, KAR2A_U11, C2,C3 Lab. 2,3,4 F1, F2, P2
KAR2A_K03
KAR2A_W08

EU3 KAR2A_U01, KAR2A_U11, C2,C3 Lab. 1,2,3,4 F1,F2,P1, P2
KAR2A_K03

* — wg zalacznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Student ma wiedze z zakresu pracy w chmurze

2 Student nie posiada wiedzy z zakresu pracy w chmurze.

3 Student posiada wiedze z zakresu pracy w chmurze na poziomie podstawowym

3.5 | Student posiada wiedze z zakresu pracy w chmurze na poziomie wyzszym niz podstawowy

4 Student posiada wiedze z zakresu pracy w chmurze na poziomie $rednim

45 | Student posiada wiedze z zakresu pracy w chmurze na poziomie wyzszym niz redni

5 Student posiada wiedze z zakresu pracy w chmurze na poziomie zaawansowanym

EU2 | Student ma podstawowe umiejetnosci w zakresie wykorzystywania technologii chmurowe.

2 Student nie posiada umiejetnosci w zakresie wykorzystywania technologii chmurowej.

3 Student posiada wiedze w zakresie wykorzystywania technologii chmurowej na poziomie podstawowym

3.5 | Student posiada wiedze w zakresie wykorzystywania technologii chmurowej na poziomie wyzszym niz podstawowy

4 Student posiada wiedze w zakresie wykorzystywania technologii chmurowej na poziomie $rednim

45 | Student posiada wiedze w zakresie wykorzystywania technologii chmurowej na poziomie wyzszym niz $redni

5 Student posiada wiedze w zakresie wykorzystywania technologii chmurowej na poziomie zaawansowanym

EU3 | Student ma podstawowa wiedze i umiejetno$ci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy w chmurze

2 Student nie posiada wiedzy ani umiejetno$ci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy w chmurze.

3 Student posiada wiedze i umiejetnosci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy w chmurze na
poziomie podstawowym

Student posiada wiedze i umiejetno$ci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy w chmurze na

3.5 . . .
poziomie wyzszym niz podstawowy
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4 Student posiada wiedze i umiejetnosci w zakresie rozwigzan praktycznych problemoéw w zakresie pracy w chmurze na
poziomie $rednim
45 Student posiada wiedze i umiejetnosci w zakresie rozwigzan praktycznych problemoéw w zakresie pracy w chmurze na
) poziomie wyzszym niz $redni
5 Student posiada wiedze i umiejetno$ci w zakresie rozwigzan praktycznych probleméw w zakresie pracy w chmurze na
poziomie zaawansowanym

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacije dla studentdéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Programowanie komunikacji w sieci
Programming of communication in the network

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 04S_AS2_PKwS_PSI
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 1 2
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 30 0 30 0 0 6

Koordynator | Dr inz. Jacek Lyp, jackrat@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Drinz. Jacek Lyp, jackrat@el.pcz.czest.pl
Dr inz. Piotr Szelag, szelag@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu funkcjonowania sieci komputerowych .
C2. Poznanie przez studentdw bibliotek klas narzedziowych do budowania aplikacji sieciowych.
C3. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie programowania aplikacji sieciowych.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji
1. Umiejetnosci pracy samodzielnej i w grupie.
2. UmiejetnoS¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i internetowych.
3. Znajomos¢ podstaw jezykéw programowania obiektowego.

Efekty uczenia sie
EU1. Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotéw i ustug sieciowych.
EU2. Student zna biblioteki programistyczne dostarczajace narzedzi do realizacji zadan komunikaciji w sieci.
EU3. Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania komunikacji w sieci.

Tre$ci programowe: wyktady Liczba godzin
W1 - Podstawowe informacje o budowie, funkcjonowaniu i podstawowych protokotach komunikacyjnych sieci 2
komputerowych
W2- Klasy i technologie narzedziowe .NET (strumienie binarne i tekstowe, kodowanie) 2
W3- Komunikacja przez gniazda — klasa Socket 2
W4 - Komunikacja przez gniazda - UDP 2
W5 - Komunikacja przez gniazda - TCP 2
W6 - Komunikacja przez HTTP - podstawowe operacje 2
W7 - Komunikacja przez HTTP — WebServices, Web scraping, automatyzacja (boty, WebDriver, Selenium) 2
W8 - Komunikacja przez FTP 2
W9 - Komunikacja przez SMTP, POP3 2
W 10 - Ochrona danych, kryptografia 2
W 11 - Monitorowanie sieci (PING, DNS, WHOIS) 2
W 12 - Komunikacja z RDBMS - potaczenia przez API (ODBC, OLE DB, ADO) 2
W 13 - Komunikacja z RDBMS - operacje CRUD 2
W 14 - Komunikacja z RDBMS - transakcje, procedury skiadowane, serializacja 2
W 15 - Test zaliczeniowy 2
SUMA 30
Tresci programowe: laboratorium Liczba godzin
L1- Srodowisko programistyczne Visual Studio — sktadniki i obstuga; uruchamianie prostych programéw. 2
L2- Strumienie i kodowanie (implementacje uzycia klas .NET: Stream, Encoding) 2
L 3- Prosta komunikacja przez gniazda (implementacje uzycia klasy .NET Socket) 2
L4 - Komunikacja przez UDP (implementacje uzycia klasy .NET: UdpClient) 2
L5- Komunikacja przez TCP (implementacje uzycia klas .NET: TcpListener, TcpClient) 2
L6- Komunikacja przez HTTP (implementacje uzycia klasy .NET: HttpClient) 2
L7- Komunikacja przez HTTP (implementacje technik: WebServices, Web scraping i automatyzacji) 2
L 8- Komunikacja przez FTP (implementacje uzycia klasy .NET: FipWebRequest, FipWebResponse) 2
L9- Komunikacja przez SMTP, POP3 (implementacje uzycia klasy .NET: MailMessage,SmtpClient) 2
L 10 - Ochrona danych, kryptografia (implementacje uzycia klasy .NET: Cryptography) 2
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L 11 - Monitorowanie sieci (implementacje uzycia klas .NET z System.Net.NetworkInformation) 2
L 12 - Implementacja potaczen z RDBMS (uzycie klas .NET z System.Data: SqlClient, OleDb, Odbc) 2
L 13- Implementacja operacji CRUD z RDBMS (klasy .NET: DbCommand, DbDataAdapter, DataReader) 2
L 14 - Implementacje operacji z RDBMS z transakcjami, procedurami sktadowanymi i serializacja. 2
L 15- Test zaliczeniowy 2
SUMA 30
Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna
2. Tablica interaktywna
3. Specjalistyczne oprogramowanie
4. Stanowiska komputerowe w laboratorium
Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
P1. Pisemny test zaliczeniowy. (100% koficowej oceny z wyktadu).
P2. Laboratorium — wykonanie zadan programistycznych na biezacych zajeciach (50% oceny koricowej).
P3. Laboratorium - praktyczny test zaliczeniowy — (50% oceny koficowe;).

Obciazenie praca studenta

‘i Srednia liczba godzin
AEIENIEES na zrealizowanie a?(tywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 60
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 20
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 30
Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustnej 20
Przygotowanie sprawozdan/ prezentacii 20
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 150/ 6

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1

2.
3
4

Microsoft C#. Specyfikacja jezyka. Microsoft Press.

Dokumentacja platformy .NET. Microsoft Press.

Fiach Reid. Network Programming In .NET. Elsevier Science&Technology. 2004.
Richard Blum. C# Network Programming. John Wiley & Sons Inc. 2002.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sig ) o . ,
sie dla kierunku Automatyka i Robotyka * Cele przedmiotu | Forma zaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny
KAR2A_WO08,
EU1 KAR2A_U11 C1 W,L 12,34 P1,P2,P3
KAR2A_W08,
EU2 KAR2A_U11 C1,C2 WL 12,34 P1,P2,P3
KAR2A_W08,
EU3 KAR2A_U11 C1,C2,C3 WL 12,34 P1,P2,P3
* — wg zalgcznika
IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 | Student charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotow i ustug sieciowych.
2 Student nie potrafi scharakteryzowa¢ podstawowych poje¢ dotyczacych funkcjonowania sieci komputerowych, protokotéw i ustug
sieciowych.
3 Student dostatecznie charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotéw i ustug sieciowych.
35 Student przecietnie charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotéw i ustug sieciowych.
4 Student ponadprzecietnie charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotow i ustug
sieciowych.
45 Student dobrze charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotdw i ustug sieciowych.
5 Student bardzo dobrze charakteryzuje podstawowe pojecia dotyczace funkcjonowania sieci komputerowych, protokotéw i ustug
sieciowych.
EU2 | Student zna biblioteki programistyczne dostarczajace narzedzi do realizacji zadar komunikacji w sieci.
2 Student nie zna bibliotek programistyczne dostarczajace narzedzi do realizacji zadan komunikacji w sieci.
3 Student zna i prawidtowo dobiera narzedzia do: obstugi strumieni, podstawowej komunikacji przez gniazda, podstawowej obstugi
protokotow: HTTP, FTP, SMTP, POP3, operaciji potagczen i CRUD z RDBMS.
3.5 Student zna i prawidtowo dobiera narzedzia do zadan szyfrowania komunikacji i monitorowania sieci.
4 Student zna i prawidiowo dobiera narzedzia do realizacji zadan komunikaciji przez UDP, TCP i realizacji WebServices.
45 Student zna i prawidiowo dobiera narzedzia do realizacji operacji transakcyjnych z RDBMS, uzycia procedur sktadowanych, serializacji.

131




® Student zna i prawidtowo dobiera narzedzia do technik: Web scraping i automatyzacji obstugi WWW.
EU3 | Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania komunikacji w sieci.
2 Student nie potrafi zaprojektowa¢ i zaimplementowac aplikacji realizujgcych zadania komunikacji w sieci.
3 Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania z zakresu obstugi strumieni, podstawowej komunikacji przez
gniazda, podstawowej obstugi protokotéw: HTTP, FTP, SMTP, POP3, operaciji potagczen i CRUD z RDBMS
35 Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania z zakresu zadan szyfrowania komunikacji i monitorowania sieci
4 Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania z zakresu komunikaciji przez UDP, TCP i realizacji
WebServices.
45 Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania z zakresu operacji transakcyjnych z RDBMS, uzycia procedur
) sktadowanych, serializaciji.
5 Student projektuje, implementuje i uruchamia aplikacje realizujace zadania z zakresu uzycia technik Web scraping'u i automatyzacji

obstugi WWW.

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacije dla studentdéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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AUTOMATYKA | ROBOTYKA

Studia stacjonarne
drugiego stopnia

Sylabusy do przedmiotow obowigzujgce
od roku akademickiego 2020-2021

Przedmioty obieralne
wspolne dla zakresow
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Subject name

Modelling, simulation and control
Modelowanie, symulacja i sterowanie

Field of study Subject code
Automatyka i Robotyka 010_AS2_MSaC

Type of course Course level Type of studies Language of classes Year Semester
optional 2 full-time English 2 3

Form of classes: Lectures  Classes Labs  Seminar  Project | Credit points ECTS

Number of hours per semester 15 0 30 0 0 3

Coordinator | Dr inz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

Academic Drinz. Krzysztof Olesiak, kolesiak@el.pcz.czest.pl

teacher Dr inz. Janusz Baran, baranj@el.pcz.czest.pl

I. GUIDE TO SUBJECT

SUBJECT OBJECTIVES

C1. General knowledge of methods of creating dynamic systems models.

C2. The technique of building computer models of systems and the ability to apply for their behaviour on the basis of computer
simulation.

C3. Practical skills in the creation of computer models of dynamical systems.

SUBJECT REQUIREMENTS
1. General knowledge of physics in the field of dynamics.
2. General knowledge of mathematics in the field of the differential equations and the integrals.
3. General knowledge of electrical engineering in the field of circuit theory.
4. General ability to prepare reports on the performed exercises.
5. Computer skills and the use of literature sources and online resources.

LEARNING OUTCOMES
EU1. Studentis able to characterize the basic concepts of the classification of models, signals, as well as the objectives and
methods of modeling and simulation of dynamic systems using computer techniques
EU2. Student is able to develop a model of a dynamical system for a given task
EU3. Student interprets the simulation results and analyzes the dynamic properties of the system

SUBJECT CONTENT: LECTURES Hours

W1 —Theory of modelling and simulation

W2 — Elementary math and linear algebra

W3 — Numerical integration and differential equations

W4 — Interpolation, linear regression and polynomial regression

W5 - Classification of models

W6 — Transfer functions, analysis of standard functions

W7 — Continuous-time and discrete-time systems

W8 — Modelling methods for complex systems

W9 — Numerical methods for simulation

W10 - Modelling of electrical systems

W11 - Modelling of electromechanical systems

W12 — State-space models

W13 — Frequency response and stability analysis of feedback systems

W14 - Control system design and analysis

JIENY [N R\ (KNG [N IS (PRI RN [P\ I\ IR} [NIEN) JUIE \) JEE ) JUEN

W15 - Final test

Total 15

SUBJECT CONTENT: LABORATORY Hours

L1 - Introduction to MATLAB / Simulink software and selected toolboxes 2

L2 — Basic built-in MATLAB functions

L3 — Useful functions for linear algebra

L4 — Plotting multiple data sets

L5 — Algebraic equations with several symbolic variables

L6 — Systems of algebraic equations

L7 — Indefinite integrals and definite integrals

NININININININ

L8 — Final test of the first series of laboratory exercises

134




L9 — Plots of symbolic functions

L10 — Identifying system components

L11 - Modelling the system with equations

L12 — Models of power electronics converters

L13 — Model of electrical drive

L14 — Model of automatic control system

L15 — Final test of the second series of laboratory exercises

NINNININININ

Total

w
o

EDUCATIONAL TOOLS
1. Audiovisual equipment, black(white)board, lectures in electronic version
2. Manuals to perform laboratory exercises
3. Computers in the laboratory with the Matlab/Simulink software

METHODS OF ASSESMENT (F — Forming, P — Summary)
F1. Assessment of self preparation for laboratory classes — oral answer
F2. Assessment of the correct and timely preparation of laboratory reports
P1. Lecture - written test of the theory and computational tasks

P2. Laboratory - assessment of the ability to correctly implementation of laboratory exercises

P3. Laboratory - assessment of the ability to solve complex tasks and drawing conclusions

STUDENT WORKLOAD

Form of activity Averag(;ﬁgu\:\grkload

Participation in class activities lecture 15

laboratory 30

Preparation for laboratory classes (reading literature) 5

Familiarizing yourself with the specialized software 5

Preparation for the final test / oral answer 10

Preparation of laboratory reports 10

Total number of hours / ECTS points for the subject 75/3

BASIC AND FURTHER READING

1. Gray M. A.: Introduction to the Simulation of Dynamics Using Simulink. Chapman & Hall/CRC Computational Science, 2010.
2. Chaturvedi D. K.: Modeling and Simulation of Systems Using MATLAB and Simulink. CRC Press, Taylor & Francis Group,

2009.

3. Fishwick P. A.: Handbook of Dynamic System Modeling. Chapman & Hall/CRC Computer and Information Science Series,

2007.

4.  Hawryszkiewycz |. T.: Introduction to Systems Analysis and Design. Prentice Hall, 2001.

Matrix of learning outcomes

Learning In relation to the learning Subject Type of Course study Methods of
outcomes | outcomes specified for the field of objectives classes methods assessment
study *
KAR2A_W01,
EU1 KAR2A_U01, C1 Lecture P1
KAR2A_K01,
KAR2A_W01, F1 E2
EU2 KAR2A_U04, KAR2A_U12, C2,C3 Laboratory P27 P?;
KAR2A_K03 ’
KAR2A_W01, F1 E2
EU3 KAR2A_U04, KAR2A_U12, C2,C3 Laboratory Py P3’
KAR2A_K03 ’

*

—according to the attachment

Il. EVALUATION

Grade Outcome

EU1 Student is able to characterize the basic concepts of the classification of models, signals, as well as the objectives

and methods of modeling and simulation of dynamic systems using computer techniques

9 Student is not able to present the classification of models and signals, and determine stages, goals and methods of

modeling and simulation systems
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Student is able to classify the models and signals

3.5 | Studentis able to classify the models and signals and the objectives of modeling and simulation
4 Student is able to characterize the models and signals, as well as describe the objectives and methods of modeling and
simulation systems
45 Student is able to characterize the models and signals, as well as describe the objectives and methods of modeling and
) simulation systems, and give two examples
Student is able to characterize the models and signals, as well as describe the objectives and methods of modeling and
simulation systems, and give four examples
EU2 | Student is able to develop a model of a dynamical system for a given task
2 Student is not able to select the model for a given system
3 Student is able to select the form of the model for a given system
3.5 | Studentis able to properly develop one simple model of a dynamical system
4 Student is able to properly develop two simple models of a dynamical systems
4.5 | Studentis able to properly develop one complex model of a dynamical system
5 Student is able to properly develop two complex models of a dynamical systems
EU3 | Student interprets the simulation results and analyzes the dynamic properties of the system
2 Student is not able to interpret the results of simulations
3 Student is able to present methods to analyze the dynamic properties of the system
3.5 | Studentis able to present methods to analyze the dynamic properties of the system and correctly interprets the results
4 Student is able to present methods to analyze the dynamic properties of the system, correctly interprets the results and the
properties of the test system
45 Student is able to present methods to analyze the dynamic properties of the system, correctly interprets the results and the
' properties of the test system, correctly interprets the influence of the initial conditions
5 Student is able to present methods to analyze the dynamic properties of the system, correctly interprets the results and the

properties of the test system, correctly interprets the influence of the initial conditions and external interference

lll. OTHER USEFUL INFORMATION

1. All information for students on the schedule are available on the notice board and on the website:
www.el.pcz.czest.pl

2. Information on the consultation shall be provided to students during the first lecture and will be placed on
the website www.el.pcz.czest.pl

3. Terms and conditions of teaching classes will be provided to students during the first lecture
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Nazwa przedmiotu

Digital Signal Processing
Cyfrowe przetwarzanie sygnatéw

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 020_AS2_CPS
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
studiow
do wyboru 2 stacjonarne english 2 3
Rodzaj zajeé Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | Drinz. Janusz Baran (baranj@el.pcz.czest.pl)

Prowadzacy | Drinz. Janusz Baran (baranj@el.pcz.czest.pl)
Drinz. Aleksander Zaremba (zaremba@el.pcz.czest.pl)

|. KARTA PRZEDMIOTU / SUBJECT GUIDE

Cel przedmiotu / Subject objectives

C1.  Understand fundamentals of discrete-time signals and systems.

C2. Perform spectral analysis of sampled signals using the discrete Fourier transform.
C3. Process signals using digital filters, design and implement digital filters.

C4. Acquire knowledge on selected applications of digital signal processing.

C5. Use computer-aid tools for analysis and design of digital signal processing systems

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji / Subject requirements

1. Basic knowledge of complex analysis, linear algebra.
2. Knowledge on continuous-time signals and systems.
3. Basic knowledge in numerical methods and basic programming skills.

Efekty uczenia sie / Learning outcomes

EU1. Student understands fundamentals of discrete-time signals and systems (sampling, quantization, Z-transform, convolution).
EU2. Studentis able to perform spectral analysis of sampled signals using the discrete Fourier transform.

EU3. Studentis able to design and implement digital filters (according to specifications in the frequency domain).

EU4. Student knows selected applications of digital signal processing.

Tresci programowe: wyktady / Lectures Liczba godzin

L1-2 — Motivation for digital signal processing. Overview of DSP applications. Signal sampling and 2

quantization. Aliasing

L3-4 — Discrete Fourier transform and signal spectrum. Fast Fourier Transform 2

L5-6 — Difference equations and impulse responses. Convolution. The Z-transform. Digital filters: transfer 2

functions, frequency responses

L7-8 — Design of FIR filters 2

L9-10 — Design of IIR filters 2

L11-12 — Random signal processing: correlation, power spectrum. Detection of signal in noise — matched 2

filtering

L13-14 — Multirate signal processing. Interpolation and decimation 2

L15 — Implementation of DSP on C6713 DSK board. Hardware and software 1
SUMA 15

TreSci programowe: laboratorium / Laboratory Liczba godzin

Lab1 — Matlab Signal Processing Toolbox. Sampling and quantization of continuous-time signals

Lab2 — Spectral analysis of deterministic sampled signals using the DFT transform

Lab3 - Linear time invariant discrete time systems. Time and frequency response

Lab4 — Design of digital FIR filters

Lab5 — Design of digital IIR filters

Lab6 — Correlation and spectral analysis of random signals

Lab7 — Random signal filtering. Matched filtering

Lab8 - Interpolation and decimation

Lab9 - Subband decomposition and reconstruction

Lab10 — Optimal and adaptive filtering

Lab11 — Fundamentals of digital image processing

DININININININININININ(IN

Lab12-15 — Real-time implementation of DSP algorithms on C6713 DSK board
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SUMA | 30

Narzedzia dydaktyczne / Educational tools

1.
2.
3.

Audiovisual equipment, blackboard, lecture slides in PDF version
Computers with Matlab/Simulink software including Signal Processing and DSP System Toolboxes.
C6713 DSK boards with DSP processors and Code Composer Studio software

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena formujaca, P — ocena podsumowujaca) / Method of assessment

F1.
F2.
P1.

Laboratory — preparation to lab experiments — individual oral answer (50% of the laboratory grade)
Laboratory - group reports on paper with results of lab experiments (50% of the laboratory grade)
Lectures — end-semester written exam

Obciazenie praca studenta / Student workload

N~ Sred.nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci
Participation in class activities 45
Studying literature 10
Preparation to laboratory and preparation of lab reports 10
Preparation to the exam 10
Sumaryczna liczba godzin / punktéw ECTS dla przedmiotu / Total hours / ECTS points 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej / Basic and further reading

SNCORCIEERCONIDES

Tan L., Jiang J.: Digital Signal Processing. Fundamentals and Applications, 2nd ed. Academic Press, 2013.

Manolakis D., Ingle V.: Applied Digital Signal Processing. Theory and Practice. Cambridge, 2011.

Proakis J., Manolakis D.: Digital Signal Processing. Principles, Algorithms and Applications, 4th ed. Prentice Hall, 2006.
Lyons R.: Understanding Digital Signal Processing, 3rd ed. Prentice Hall, 2010

Ingle V., Proakis J.: Essentials of Digital Signal Processing Using Matlab, 3rd ed, Cengage, 2012.

Dutoit T., Marques F.: Applied Signal Processing. A Matlab-Based Proof of Concept. Springer, 2009.

Chassaing R., Reay D.: Digital Signal processing and Applications with the TMS320C6713 and TMS320C6416 DSK, 2nd
ed. John Wiley & Sons, 2008.

Macierz realizacji efektow uczenia sie / Learning outcomes in relation to the outcomes specified for the field of study

Efekt. Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie dla kierunku Cele przedmiotu Forma zaje¢ &30l @y
uczenia . . ; . Method of
sie Automatyka i Robotyka / Subject objectives Types of classes assessment
KAR2A_WO01 C1 lecture, laboratory F1, F2,
EU1 KAR2A_U02, KAR2A_U04 P1
KAR2A_K01, KAR2A_K03
KAR2A_W01 C2,C5 lecture, F1, F2,
EU2 KAR2A_U02, KAR2A_U04 laboratory P1
KAR2A_K01, KAR2A_K03
KAR2A_WO01 C3,C5 lecture, F1, F2,
EU3 KAR2A_U02, KAR2A_U04 laboratory P1
KAR2A_K01, KAR2A_K03
KAR2A_W01 C4 lecture P1
EU4 KAR2A_U02, KAR2A_U04
KAR2A_K01

* — wg zalgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY / ASSESSMENT DETAILS

Ocena

| Grade Efekty / Outcome
EU1 Student understands fundamentals of discrete-time signals and systems (sampling, quantization, Z-transform,
convolution)

2 Student does not know basics of discrete-time signals and systems
3 Student has partial formal knowledge of discrete-time signals and systems basics

35 Student’s competence is better than for grade 3 but not enough for grade 4
4 Student has knowledge of discrete-time signals and systems basics but without full understanding

45 Student’s competence is better than for grade 4 but not enough for grade 5
5 Student knows and fully understands basics of discrete-time signals and systems

EU2 Student is able to perform spectral analysis of sampled signals using the discrete Fourier transform (DFT)
2 Student does not know the DFT transform
3 Student knows the DFT Fourier transform but is not able to apply it to spectral analysis
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BI5 Student’s competence is better than for grade 3 but not enough for grade 4
4 Student is able to perform spectral analysis but does not understand details
45 Student’s competence is better than for grade 4 but not enough for grade 5
5 Student performs spectral analysis of sampled signals using the DFT
EU3 Student is able to design and implement digital filters (according to specifications in the frequency domain)
2 Student is not able to design and implement even a simple digital filter
3 Student is able to design only simple digital filters
35 Student’s competence is better than for grade 3 but not enough for grade 4
4 Student is able to design digital filters but do not know all presented design methods
45 Student’s competence is better than for grade 4 but not enough for grade 5
5 Student designs and implements digital filters using suitable software tools if needed
EU4 Student knows selected applications of digital signal processing (DSP)
2 Student does not know (with some details) any application of DSP
3 Student is able to enumerate presented applications and describe at least one of them
35 Student’s competence is better than for grade 3 but not enough for grade 4
4 Student knows applications of digital signal processing and his/her knowledge is mostly correct
45 Student’s competence is better than for grade 4 but not enough for grade 5
5 Student knows all presented applications of digital signal processing and can describe them in details

lIl. OTHER USEFUL INFORMATION

1. All information for students on the schedule are available on the notice board and on the website:
www.el.pcz.pl

2. Information on the consultation shall be provided to students during the first lecture and will be placed on
the website www.el.pcz.pl

3. Terms and conditions of credit courses will be provided to students during the first lecture
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Nazwa przedmiotu
Przetworniki A/C C/A w mikrokontrolerach
A/D D/A converters in microcontrollers

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 030_AS2_PwM
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik, prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Dr hab. inz. Stanistaw Chudzik, prof. PCz., chudzik@el.pcz.czest.pl
Dr hab. inz. Stawomir Gry$, prof. PCz., grys@el.pcz.czest.p!

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu budowy i dziatania przetwornikéw A/C i C/A.
C2. Nabycie przez studentéw podstawowych umiejetnosci w zakresie doboru, konfiguracii i obstugi programowej przetwornikéw
A/C i C/A w mikrokontrolerach.
C3. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci programowania mikrokontroleréw z przetwornikami A/C i C/A.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Podstawowa wiedza z zakresu elektroniki oraz techniki mikroprocesorowe;.
2. UmiejetnoSci pracy samodzielnej i w grupie.
3. Umiejetno$¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrédet literaturowych i zasobéw internetowych.

Efekty uczenia sie
EU1. student wymienia i opisuje dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A oraz opisuje procedury niezbedne
do konfiguracji i uruchomienia przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
EU2. student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz samodzielnie projektuje oprogramowanie dla
przetwornikow A/C i C/A w mikrokontrolerach

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin
W 1 — Kodowanie, kwantyzacja, probkowanie 1
W 2 — Architektura przetwornikéw C/A, parametry 2
W 3 — Architektura przetwornikéw A/C, parametry 2
W 4 — Przetworniki sigma-delta 1
W 5 — Przetworniki A/C w mikrokontrolerach — przykfady rozwigzan 1
W 6 — Przetworniki A/C w mikrokontrolerach — konfiguracja pracy 2
W 7 - Przetworniki A/C w mikrokontrolerach — obstuga przerwan 2
W 8 — Przetworniki A/C w mikrokontrolerach — obstuga DMA 2
W 9 - Przetworniki C/A w mikrokontrolerach — przyktady rozwigzan 1
W 10 — Przetworniki C/A w mikrokontrolerach — konfiguracja pracy 1
SUMA 15
Tresci programowe: laboratorium Liczba godzin
L1 - Przedstawienie zasad odbywania zaje¢, BHP oraz zasad zaliczenia laboratorium 2
L2 — Przetwornik A/IC w systemie DSM51 2
L3 - Przetwornik C/A w systemie DSM51 2
L4 — Przetwornik A/C w mikrokontrolerze AtMega 2
L5 - Przetwornik A/C w mikrokontrolerze AtMega — obstuga przerwan 2
L6 - Przetwornik C/A w mikrokontrolerze AtMega 2
L7 - Przetwornik A/C w mikrokontrolerze STM32 2
L8 - Przetwornik A/C w mikrokontrolerze STM32 — obstuga przerwan 2
L9 - Przetwornik A/C w mikrokontrolerze STM32 — obstuga DMA 2
L10, 11 — Wspdipraca mikrokontrolera ze $rodowiskiem LabViev — wirtualny przyrzad pomiarowy 4
L12,13,14 - Realizacja dodatkowych zadan projektowych lub uzupetnianie zalegtosci 6
L15 - Zaliczenie laboratorium / wpisy do indeksu 2
SUMA 30
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Narzedzia dydaktyczne

1.

2.
3.
4.

Prezentacja multimedialna

Tablica klasyczna lub interaktywna
Zestawy komputerowe PC z oprogramowaniem do programowania mikrokontroleréw

Systemy mikroprocesorowe: DSM-51, Arduino, STM32

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)

F1.
F2.

P1.
P2.

ocena samodzielnego przygotowania do zaje¢ laboratoryjnych
ocena realizacji zaje¢ laboratoryjnych - prezentacji dziatania napisanego oprogramowania oraz wyciggania wnioskow

wynikajacych z realizacji zadan

ocena przyswojenia wiedzy przekazywanej na wyktadzie — odpowiedz ustna
ocena umiejetno$ci analizy dziatania gotowych przyktadéw oprogramowania oraz umiejetnosci rozwigzywania postawionych

zadan projektowych poprzez tworzenie odpowiedniego oprogramowania dla mikrokontrolerow

Obciazenie praca studenta

e Sred.nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 45
Zapoznanie si¢ ze wskazang literaturg 7
Przygotowanie wiedzy teoretycznej do zaje¢ laboratoryjnych 7
Zapoznanie si¢ z oprogramowaniem demonstracyjnym i wstepna analiza kodu 7
(poza zajeciami laboratoryjnymi)
Analiza dziatania i przygotowanie prezentacji wykonanego oprogramowania 9
w ramach zadan projektowych z laboratorium
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 7513

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

© © Nk WD

—_

Galewski M.: STM32. Aplikacje i ¢wiczenia w jezyku C’, Wyd. BTC, Legionowo 2011.

Paprocki K.: Mikrokontrolery STM32 w praktyce, Wyd. BTC, Legionowo 2009.

Rydzewski A.: Mikrokomputery jednouktadowe rodziny MCS51. WNT, Warszawa 1992

Gatka P., Gatka P., Podstawy programowania mikrokontroleréw 8051, PWN-Mikom, Warszawa 2013.

Borkowski P.: AVR i ARM7 Programowanie mikrokontrolerow dla kazdego, Helion, Gliwice, 2010.

Francuz T.: Jezyk C dla mikrokontroleréw AVR. Od podstaw do zaawansowanych aplikacji, Helion, Gliwice 2011.
Gry$ S.: Arytmetyka komputeréw w praktyce. Wyd. Naukowe PWN, Warszawa 2007

Null L., Lobur J.: Struktura organizacyjna i architektura systeméw komputerowych, Helion, Gliwice 2004
Specyfikacje techniczne mikroprocesordw, interfejsow szeregowych, urzadzen peryferyjnych.

Podreczniki (user's guide) $rodowisk programistycznych.

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sig

Cele przedmiotu | Forma zaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposob oceny

sie dla kierunku Automatyka i Robotyka *
EU1 KAR2A_W04, KAR2A_W06 C1,C2 W 1,2 P1
EU2 KAR2A_W06, KAR2A_U09, C2,C3 Lab 34 F1,F2,P2
KAR2A_K01

*

- wg zafgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student wymienia i opisuje dziatanie podstawowych rozwiazan przetwornikéw A/C i C/A oraz opisuje procedury niezbedne do
EU1 A . o s . .
konfigurac;ji i uruchomienia przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
2 Student nie potrafi wymieni¢ i opisa dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A
3 Student potrafi wymieni¢ i opisa¢ dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A
35 Student wymienia opisuje dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A oraz opisuje najprostsze procedury niezbedne do
) uruchomienia przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
4 Student wymienia opisuje dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A oraz opisuje najprostsze procedury niezbedne do
konfiguracji i uruchomienia przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
45 Student wymienia opisuje dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A oraz opisuje typowe procedury niezbedne do
) konfiguracji i uruchomienia przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach — obstuga przerwan
5 Student wymienia opisuje dziatanie podstawowych rozwigzan przetwornikéw A/C i C/A oraz opisuje procedury niezbedne do konfiguracji i
uruchomienia przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach — obstuga przerwan i DMA
Student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz samodzielnie projektuje oprogramowanie dla
EU2 D - -
przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
2 Student nie potrafi wyjaéni¢ dziatania oprogramowania demonstracyjnego dla przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
3 Student potrafi ogdlnie wyjasni¢ dziatanie oprogramowania demonstracyjnego dla przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
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3.5

Student potrafi szczegdtowo wyjaéni¢ dziatanie oprogramowania demonstracyjnego dla przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach

Student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz samodzielnie projektuje proste oprogramowanie do obstugi

i przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach

45 Student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz samodzielnie projektuje oprogramowanie z wykorzystaniem
) przerwan do obstugi przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach
5 Student wyjasnia dziatanie oprogramowania demonstracyjnego oraz samodzielnie projektuje oprogramowanie z wykorzystaniem

przerwan i kanatéw DMA do obstugi przetwornikéw A/C i C/A w mikrokontrolerach

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu

Bazy danych

Database
Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 040_AS2_BD
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | Dr inz. Mirostaw Kornatka, kornatka@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | Drinz. Mirostaw Kornatka, kornatka@el.pcz.czest.pl
Drinz. Jacek typ, jackrat@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy na temat podstawowych poje¢, koncepciji technologii systeméw baz danych, niezbednymi do
poprawnego korzystania z systemow baz danych.
C2. Zapoznanie studentéw z standardem jezyka baz danych SQL, normalizacjg schematow logicznych baz danych oraz logiczng
organizacjg i podstawowymi strukturami fizycznymi danych wykorzystywanymi w systemach baz danych.
C3. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie zarzadzania bazami danych, problemami codziennej
administracii.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza zdobyta z informatyki.
2. Podstawy programowania.
3. Umiejetnos¢ obstugi komputera oraz korzystania ze zrddet literaturowych i internetowych.
4. Umiejetno$¢ pracy samodzielnej oraz w grupie.

Efekty uczenia sie
EU1. Student ma uporzadkowana wiedze w zakresie teorii baz danych i systeméw zarzadzania bazami danych.
EU2. Student potrafi importowa¢ i eksportowaé¢ dane do/z istniejacej bazy danych, uzyskiwa¢ wymagane dane oraz administrowac
uprawnieniami.
EU3. Student potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi integrowa¢ uzyskane informacje,
dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie.

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin
W 1 - Wprowadzeniu do problematyki baz danych i potrzebie zarzadzania nimi. 1
W 2 — Model relacyjny danych, pojecia podstawowe BD, metody projektowania relacyjnych baz danych. 1
W 3 — Algebra relacyjna bazy danych, ztaczenia, selekcja, projekcja, iloczyn kartezjanski, definicja klucza. 1
W 4 — Pojecie normalizacii, definicje postaci normalnych, metody normalizacii. 1
W 5 — Operacje na bazach danych, atrybuty stosowane w BD, Standardy jezyka SQL. 1
W 6 - Polecenia jezyka SQL stuzgce do administrowania BD. 1
W 7 — Administrowanie bazami danych, rola i zadania, polecenia SQL. 1
W 8 - Archiwizowanie baz danych, metody archiwizacji. 1
W 9 — Optymalizacja zapytan, zagadnienia optymalizacji baz danych. 1
W 10 - Tendencje rozwojowe baz danych — obiektowe, multimedialne, rozproszone. 1
W 11 — Hurtownie danych, Big Data. 1
W 12 — Modelowanie danych nierelacyjnych, proces ETL. 1
W 13 - Bazy NoSQL. 1
W 14 — Poréwnanie: zalety i wady SZBD typu SQL oraz NoSQL. 1
W 15 — Zaliczanie wykfadow 1
SUMA 15
Tresci programowe: laboratorium Liczba godzin
L 1 - Wprowadzenie do MySQL. 2
L 2 — Logowanie do MySQL, utworzenie bazy, utworzenie tabeli, tabeli tymczasowej 2
L 3 — Analiza wiaéciwosci wybranych atrybutéw w MySQL 2
L 4 — Polecenia SQL czes¢ 1. 2
L 5 — Polecenia SQL czes¢ 2. 2

143




L 6 — Archiwizacja bazy danych, Wykonywanie plikéw ze skryptéw SQL

L 7 — Wybrane funkcje zaimplementowane w MySQL

L 8 — Podzapytania w SQL

L 9 — Zastosowanie operatoréw IN, ANY, ALL

L 10 — Procedury w MySQL

L 11 — Uprawnienia i administrowanie w MySQL

L 12 — Projekt wiasnej bazy w MySQL

L 13 — Wiasne zapytania SQL do zaprojektowanej BD w MySQL

L 14 — Wiasne procedury i funkcje w MySQL

NININININININININ(N

L 15 - Zaliczanie z laboratoriow

SUMA

w
o

Narzedzia dydaktyczne
1. Prezentacja multimedialna - wyktad
2. Tablica klasyczna lub interaktywna - wykfad
3. Pracaindywidualna i w zespotach przy stanowiskach komputerowych - laboratorium
4. Oprogramowanie MySQL - laboratorium

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Ocena poprawnego wykonania éwiczen laboratoryjnych
P1. Ocena przyswojenia zagadnien przedstawionych na wyktadzie — kolokwium lub odpowiedz ustna
P2. Ocena umiejetno$ci rozwigzywania postawionych probleméw oraz wyciggania wnioskow z éwiczen laboratoryjnych

Obciazenie praca studenta

i Fl s Sred.nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 45

Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 10

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 5

Przygotowanie do testu / kolokwium / odpowiedzi ustnej 10

Przygotowanie sprawozdan/ prezentacii 5

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/3

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

J.D. Ullman, J. Widom, ,Podstawowy wyktad z systeméw baz danych”, WNT 2000

Luke Welling, Laura Thomson, ,MySQL. Podstawy”, Helion 2005.

Dokumentacja znajdujgca sie na stronie www.mysgl.com serwera BD MySQL

H. Garcia-Molina, J.D. Ullman, J. Widom, ,Implementacja systeméw baz danych”, WNT 2003
Kornatka M. Cwiczenia z baz danych Materialy niepublikowane Czestochowa 2019

ok =

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt i Odniesienie efektu do efekto ia si . - . .
© ;gzema dr;;eﬁilzptﬁlfuiultjorr?a?yia ?g:gsglrl‘(': *S | Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposadb oceny
EU1 KAR2A_W08 C1 Wyk. 1,2 P1
KAR2A_W08, KAR2A_U01,
EU?2 KAR2A_KO1 C2,C3 Lab. 3,4 F1, P2
KAR2A_W08, KAR2A_U01,
EU3 KAR2A_KO1 C2,C3 Lab. 3,4 F1, P2

* - wg zatgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty

EU1 | Student ma uporzadkowana wiedze w zakresie teorii baz danych i systemdéw zarzadzania bazami danych

2 Student nie ma uporzadkowanej wiedzy w zakresie teorii baz danych

Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii baz danych

3

4 Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii baz danych i metod ich zarzadzania w zastosowaniu do praktyki
5 Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii baz danych i metod ich zarzadzania w zastosowaniu do praktyki,
potrafi analizowa¢ i poréwnywaé rézne systemy bazodanowe i oceniac ich przydatno$¢ do konkretnej aplikacii

Student potrafi importowac i eksportowac dane do/z istniejacej bazy danych, uzyskiwa¢ wymagane dane oraz

EU2 . . SR
administrowa¢ uprawnieniami

2 Student nie potrafi importowa¢ i eksportowaé dane do/z istniejacej bazy danych

3 Student potrafi eksportowa¢ dane z istniejgcej bazy danych
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4 Student potrafi importowac i eksportowa¢ dane do/z istniejacej bazy danych, uzyskiwa¢ wymagane dane

5 Student potrafi importowac i eksportowa¢ dane do/z istniejacej bazy danych, uzyskiwa¢ wymagane dane oraz
administrowa¢ uprawnieniami, wyciaga wtasciwe wnioski z analizy, ocenia prawidtowo wszystkie zadania administratora BD

EU3 Student potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédel; potrafi integrowaé uzyskane

informacje, dokonywa¢ ich interpretaciji, a takze wyciaga¢ wnioski oraz formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie

2 Student nie potrafi pozyskiwaé informacii z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi integrowaé uzyskane informacje,
dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowac i uzasadnia¢ opinie

3 Student potrafi pozyskiwac¢ informacje z podstawowej literatury

4 Student potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi integrowaé uzyskane informacje

5 Student potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; potrafi integrowaé uzyskane informacie,

dokonywac ich interpretacji, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowa¢ i uzasadnia¢ opinie

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu
Uktady konwersji energii
Energy conversion systems

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 050_AS2_UKE
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | dr hab. inz. Marek Lis, prof. PCz., lism@el.pcz.czest.pl
drinz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl
drinz. Krzysztof Szewczyk, szewczyk@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu tematyki przeptywu energii w uktadach elektromechanicznych

C2. Zapoznanie studentéw z zagadnieniami dotyczacymi okreslania energii w uktadach elektrycznych

C3. Zapoznanie studentdw z zagadnieniami dotyczacymi budowy uktadow elektromechanicznych

C4. Zapoznanie studentéw z zagadnieniami dotyczacymi strat energii w uktadach elektromechanicznych.

C5. Zapoznanie studentdw z zagadnieniami dotyczacymi kierunkdw badan zmniejszenia strat energii w uktadach
elektromechanicznych

C6. Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie wykonywania pomiaréw laboratoryjnych i formutowania
whnioskéw dotyczacych wiasciwosci eksploatacyjnych maszyn w aspekcie energooszczednosci

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Wiedza z fizyki w zakresie elektrotechniki i mechaniki.

Wiedza z matematyki w zakresie rachunku rézniczkowego

Wiedza z elektrotechniki w zakresie teorii obwoddw

Umiejetnosci pracy samodzielnej oraz w grupie

Umiejetnos¢ modelowania matematycznego obwodow elektrycznych

Umiejetno$¢ korzystania ze zrédet literaturowych oraz internetowych

o o1k W

Efekty uczenia sie
EU1. Student potrafi dokona¢ podziatu rodzajéw energii w uktadach elektromaszynowych, zna ich budowe, zasade dziatania i metody ich
badania, posiada wiadomosci z zakresu badania i analizy wtasciwosci eksploatacyjnych maszyn elektrycznych
EU2.  Student rozwigzuje problemy dotyczace zakresu badan wiasciwosci eksploatacyjnych wybranych maszyn elektrycznych
potrafi wskaza¢ czynniki wptywajace na zmniejszenie zuzycia energii
EU3. Student potrafi wyprowadzi¢ réwnania ruchu, momentu, zna sposoby rozruchu silnikéw indukcyjnych, potrafi dokonywaé
analizy charakterystyk, potrafi taczy¢ uktady laboratoryjne i poprawnie wykonuje ¢wiczenie

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin

W 1 - Klasyczne i wariacyjne metody modelowania uktadéw elekiromechanicznych 1

W 2 — Réwnania Eulera-Lagrange’a i réwnania Eulera-Poissona

W 3 - Ogdlna forma réwnan nieliniowych obwoddw elektrycznych

W 4 - Ogblna forma réwnan nieliniowych obwodéw magnetycznych.

W 5 - Ogélna forma réwnania ruchu dla uktaddw elektromechanicznych

W 6 — Ogdlna forma réwnan dla proceséw oscylacyjnych w uktadach elektromechanicznych

W 7 - Wspdirzedne w modelach matematycznych uktadéw napedowych

W 8 - OgéIny model matematyczny dlugiego elementu sprezystego

W 9 - Model matematyczny uktadu elektromechanicznego z silnikiem indukcyjnym

W 10 — Model matematyczny uktadu elektromechanicznego z maszyng synchroniczng

W 11 - Model matematyczny uktadu elektromechanicznego z maszyna pradu statego

W 12 — Model matematyczny silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi

W 13 — Model matematyczny uktadu napedowego z dwoma silnikami indukcyjnymi

W 14 - Model matematyczny uktadu napedowego z silnikiem indukcyjnym i generatorem synchronicznym

W 15 — Model matematyczny uktadu napedowego z silnikiem indukcyjnym i maszyng pradu statego

— ] [ | | [ | [ | | | [ | - -

SUMA

146




TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin

Wprowadzenie: szkolenie w zakresie BHP oraz postepowania przeciwpozarowego, regulamin zaje¢ w 2

laboratorium, przygotowanie sie do ¢wiczenia, technika wykonywania ¢wiczen, sprawozdanie z éwiczenia

L 1 - Podziat strat w silniku indukcyjnym jednofazowym

L 2 - Wyznaczanie strat i sprawno$ci w silniku indukcyjnym tréjfazowym

L 3 - Wyznaczanie strat i sprawno$ci w silniku bocznikowym pradu statego

L 4 - Charakterystyki silnika szeregowego pradu statego

L 5 - Badanie silnika pradu statego z magnesami trwatymi

L 6 — Pomiar i rejestracja predko$ci obrotowej i momentu obrotowego w uktadach napedowych

L 7 — Wyznaczanie strat dodatkowych w maszynach indukcyjnych

L 8 — Badanie silnika indukcyjnego klatkowego zasilanego z przemiennika czestotliwo$ci

L 9 - Identyfikacja parametréw energooszczednych dla silnikéw pradu przemiennego

L 10 — Straty i sprawno$¢ transformatora

L 11 - Silnik synchroniczny — kompensacja mocy bierne;j , krzywe V

L 12 — Niesymetria zasilania transformatora

Zaliczenie éwiczen laboratoryjnych

AN INDINDIDIDINDIND

SUMA
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Narzedzia dydaktyczne

1.
2.

Wyktad multimedialny
Zajecia laboratoryjne — taczenie obwoddw na stanowiskach laboratoryjnych i pomiary w zespotach kilkuosobowych

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)

F1.
F2.
F3.
F4.
F5.
[l
P2.
P3.

P4,

Ocena aktywnosci na wyktadzie na podstawie kontroli biezacych notatek (za zgoda studenta) lub/i na podstawie
zainteresowania studentéw zagadnieniami poruszanymi podczas wyktadu, przejawiajacego sie np. pytaniami zadawanych
przez studentow podczas wyktadow

Sprawdzenie przygotowania do ¢wiczen laboratoryjnych (wynik pozytywny = dopuszczenie do wykonywania ¢wiczenia)
Sprawdzenie kompletno$ci wykonanego ¢wiczenia zgodnie z programem w instrukcji na podstawie protokotu (niekompletny
protokét = odrobienie brakujacych punktow éwiczenia)

Ocena systematycznosci studentow na podstawie np. biezacych konsultacji dotyczacych poprawno$ci wykonanych pomiarow
lub/i sposobu wykonania sprawozdania

Biezaca ocena aktywnosci studentow na zajeciach laboratoryjnych oraz informowanie studentéw na biezaco o spostrzezeniach
prowadzacego dotyczacych aktywnosci w celu jej zintensyfikowania

Ogolna ocena aktywnosci na wykfadzie i na zajeciach laboratoryjnych na podstawie ocen biezacych (F1i F5)

Sprawdzenie ilodci, kompletno$ci oraz poprawnosci wykonanych pomiaréw na podstawie protokotow

Sprawdzenie poprawnos$ci wykonanych obliczen, opracowanych wynikéw oraz sformutowanych wnioskéw na podstawie
sprawozdan

Ocena opanowania materiatu nauczania z zakresu: (a) wyktadu na podstawie oceny przygotowania do ¢wiczen
laboratoryjnych oraz (b) wykfadu i zaje¢ laboratoryjnych na podstawie dyskusji otrzymanych wynikéw pomiaréw
laboratoryjnych, ew. odpowiedzi ustnej (pisemnej) z zakresu tematyki wyktadu oraz wykonanych ¢wiczer laboratoryjnych

Obciazenie praca studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin
na zrealizowanie aktywno$ci

Godziny kontaktowe z prowadzacym: wyktad 15
laboratorium 30
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 7

Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych

7
Przygotowanie sprawozdan z ¢wiczen laboratoryjnych 7
9

Przygotowanie do odpowiedzi ustnej (pisemnej)

Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

No ok ow=

Czaban A.: Modelowanie matematyczne proceséw oscylacyjnych systeméw elektromechanicznych. Lwow 2008

Latek W., Teoria maszyn elektrycznych, WNT Warszawa 1987

Glinka T., Badania diagnostyczne maszyn Elektrycznych w przemysle, Wydawnictwo BOBRME KOMEL, Katowice 2009
Puchata A.: Elektromechaniczne przetworniki energii, BOBRME Komel, Katowice 2002

Dabrowski M., Projektowanie maszyn elektrycznych pradu przemiennego, WNT Warszawa, 1988

Rusek A., Czaban A., Lis M.: Model matematyczny napedu synchronicznego z biegunami jawnymi, analiza z zastosowaniem
metod wariacyjnych. Przeglad Elektrotechniczny R.89 nr 4, 2013.

White D.C., Woodson H.H.: Electromagnetic Energy Conversion. New-York, John Wiley & Sons, Inc, 1958
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Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie

Cele przedmiotu | Formazaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposaéb oceny

sie dla kierunku Automatyka i Robotyka *
EU1 KAR2A_W03 C2,C3,C4,C5 wyktad 1 F1,P1,P4
EU2 KARZARVAYEEKQE?—U%’ C2,C3,C4,C5 | wyklad 1 F1,P1, P4
. F2, F3, F4, F5,
EU3 KAR2A_W03, KAR2A_U06 C1,C6 laboratorium 2 P2, P3, P4
* - wg zalacznika
Il. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EUA Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade dziatania, posiada wiadomosci z zakresu
badania i analizy przeptywu energii w maszynach elektrycznych oraz zna ich charakterystyki
9 Student nie potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, nie zna ich budowy i zasady dziatania, nie posiada wiadomosci z
zakresu przeptywu energii w maszynach elektrycznych oraz zna ich charakterystyki
3 Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, nie zna ich budowy i zasady dziatania, posiada niepetne
wiadomo$ci z zakresu badania i analizy przeptywu energii w maszynach elektrycznych oraz nie zna ich charakterystyk
3,5 | Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade dziatania
4 Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade dziatania, posiada wiadomosci z zakresu
badania i analizy przeptywu energii w maszynach elekirycznych oraz nie zna ich charakterystyk
45 Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade dziatania, posiada wiadomosci z zakresu
' badania i analizy przeptywu energii w uktadach elektromechanicznych
5 Student potrafi dokona¢ podziatu maszyn elektrycznych, zna ich budowe, zasade dziatania, posiada wiadomosci z zakresu
badania i analizy przeptywu energii w uktadach elektromechanicznych oraz zna ich charakterystyki
EU2 Student rozwigzuje problemy dotyczace zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn elektrycznych potrafi wskazac¢
czynniki wptywajace na zmniejszenie zuzycia energii
” Student nie rozwigzuje podstawowych probleméw dotyczacych zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn
elektrycznych
3 Student rozwigzuje podstawowe problemy dotyczace zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn elektrycznych, nie
daje sobie rady z pracg samodzielng
3,5 | Student rozwigzuje podstawowe problemy dotyczace zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn elektrycznych
4 Student rozwigzuje ztozone problemy dotyczace zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn elektrycznych, nie daje
sobie rady z pracg samodzielng
4,5 | Student rozwigzuje samodzielnie ztozone problemy dotyczace zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn
5 Student rozwigzuje samodzielnie ztozone problemy dotyczace zakresu badan przeptywu energii wybranych maszyn
elektrycznych potrafi wskazaé czynniki wptywajgce na zmniejszenie zuzycia energii
EU3 Student potrafi wyprowadzi¢ réwnania ruchu, momentu, zna sposoby rozruchu silnikéw indukcyjnych, potrafi dokonywaé
analizy charakterystyk na podstawie badan laboratoryjnych
Student przychodzi nieprzygotowany na zajecia laboratoryjne, przeszkadza innym uczestnikom zespotu, nie potrafi lub nie chce
” taczy¢ uktadow laboratoryjnych, nie uczestniczy w realizacji pomiaréw. Rowniez student, ktry nie zostat dopuszczony lub nie
odrobit co najmniej potowy éwiczen przewidzianych harmonogramem zaje¢ laboratoryjnych na skutek nieprzygotowania, sp6znienia
lub nieobecnosci
3 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, uczestniczy w procesie taczenia uktadow laboratoryjnych i w
realizacji pomiaréw
35 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w procesie taczenia uktadéw
' laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw
Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w procesie taczenia uktadow
4 laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw, na ogot potrafi formutowac logiczne wnioski na podstawie przeprowadzonych
pomiaréw
45 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w zajeciach, potrafi dokona¢ faczenia
' uktaddw laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw,
5 Student przychodzi przygotowany na zajecia laboratoryjne, aktywnie uczestniczy w zajeciach, jest leaderem w procesie

taczenia uktadéw laboratoryjnych i w realizacji pomiaréw,

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Prowadzacy przedstawia na pierwszych zajeciach tre$ci wyktadow.
3. Informacje na temat warunkow zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu
Sterowanie systemami fotowoltaicznymi
Control of photovoltaic systems

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i robotyka 060_AS2 _SSF
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Proj. Sem. | Liczba punktéw ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | drinz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl

Prowadzacy | drinz. Andrzej Jaderko, aj@el.pcz.czest.pl
mgr inz. Olga Sochacka, 0.sochacka@el.pcz.czest.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu
C1. Przekazanie studentom wiedzy z zakresu budowy i zasad dziatania uktadéw regulacji w systemach fotowoltaicznych
C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie oceny zasobow energetycznych storica oraz prognozowania produkcji
,Zielonej energii”
C3. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie pomiardw zmiennych stanu oraz parametréow zewnetrznych, badania
charakterystyk elektrowni stonecznych, obliczanie sprawnosci konwersji energii

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1. Umiejetno$ci pracy samodzielnej i w grupie
2. Posiadanie wiedzy i umiejetnosci z przedmiotéw: elektrotechnika, energoelektronika, podstawy automatyki
3. Umiejetnos¢ korzystania ze zrédet literaturowych

Efekty uczenia sie
EU1. Student posiada wiedze z zakresu budowy i zasad dziatania uktadéw regulacji w systemach fotowoltaicznych
EU2. Student potrafi obstugiwaé stacje pogody, interpretuje wyniki pomiaréw, potrafi na tej podstawie oceni¢ zasoby energetyczne
storica ha danym obszarze
EU3.  Student potrafi dokona¢ pomiaréw zmiennych stanu oraz parametrédw zewnetrznych, potrafi wyznaczy¢ charakterystyki
elektrowni stonecznej, potrafi zmierzy¢ sprawnos¢ konwersji energii

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin

W 1 - Budowa i dziatanie automatycznej stacji meteorologicznej, pomiary i interpretacja wynikéw, ocena 1
zasobow energetycznych storica, podstawy prognozowania pogody

W 2 - Podstawy teoretyczne zamiany energii promieniowania $wietinego w energie elektryczng — efekt 1
fotowoltaiczny

W 3 — Konwersja energii stonecznej w elektryczng

W 4 - Technologie ogniw fotowoltaicznych

W 5 - Model ogniwa PV i wyznaczanie parametréw schematu zastepczego

W 6 — Charakterystyki ogniw fotowoltaicznych

W 7 - Sterowanie systemem fotowoltaicznym, optymalna orientacja i systemy $ledzenia storica

W 8 - Sterowanie MPPT, efekt cienia

W 9 - Przetwornice do systeméw fotowoltaicznych

RN U\ (RN NIEN) RN R ) JUE ) UEN

W 10 - Systemy fotowoltaiczne: praca na sie¢, praca wyspowa i uktady hybrydowe, uktady przetwarzania
energii stoneczne;

W 11 - Wptyw farm fotowoltaicznych na funkcjonowanie systemu elekiroenergetycznego

W 12 - Magazyny energii: akumulatory, superkondensatory, wirujgce zasobniki energii, ogniwa paliwowe, 1
magazyny sprezonego powietrza, magazyny nadprzewodnikowe — cz. 1

W 13 — Magazyny energii: akumulatory, superkondensatory, wirujgce zasobniki energii, ogniwa paliwowe, 1
magazyny sprezonego powietrza, magazyny nadprzewodnikowe — ¢z.2

W 14 - Najnowsze technologie wytwarzania ogniw fotowoltaicznych — cz. 1 1

W 15 — Najnowsze technologie wytwarzania ogniw fotowoltaicznych — cz. 2 1

SUMA 15
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TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin

L 1 — Wprowadzenie teoretyczne, BHP w laboratorium

L 2 — Pomiar parametréw pogody za pomocg automatycznej stacji meteorologiczne;

L 3 — Opracowanie danych historycznych ze stacji meteorologicznej

L 4 - Badania statystyczne danych pomiarowych storica — ocena zasobéw energetycznych

L 5 - Wyznaczanie charakterystyk pradowo napigciowych oraz mocy ogniw PV

L 6 - Wyznaczanie charakterystyk pradowo napigciowych oraz mocy ogniw PV miernikiem automatycznym

L 7 — Sprawdzian | serii

L 8 — Badanie efektu cieplnego w ogniwie fotowoltaicznym

L 9 — Wspotpraca systemu fotowoltaicznego z magazynem energii elektrycznej

L 10 - Wyznaczanie charakterystyk ogniw PV przy réznych katach padania promieni stonecznych

L 11 — Wyznaczanie sprawnosci ciggu ogniw PV miernikiem automatycznym

L 12 — Badania poréwnawcze ogniw PV réznych typdw

L 13 — Sprawdzian Il serii

L 14 - Termin na odrabianie ¢wiczen

NINNININININININININ NN IN

L 15 - Test zaliczeniowy

SUMA
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Narzedzia dydaktyczne
1. Wykiad z prezentacjg multimedialng, wykfad konwersatoryjny
2. Laboratorium — praca w zespotach kilkuosobowych

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)
F1. Aktywnos$¢ na wyktadach (dyskusja), przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych, poprawne wykonanie zadania postawionego
podczas zaje¢
P1. Poprawne wykonanie sprawozdania z éwiczenia laboratoryjnego, umiejetnos¢ rozwigzywania postawionych probleméw oraz
wyciggania wnioskow i przygotowania dokumentacii

Obciazenie praca studenta

& Srednia liczba godzin
AEIENIEES na zrealizowanie aglldywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 45
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 15
Przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych 15
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej
Klugmann-Radziemska E.:” Efekty termiczne w konwersji energii w krzemowych ogniwach fotowoltaicznych”. Wydawnictwo
PG, Gdarisk 2005
2. Rodacki T., Kandyba A.: ,Przetwarzanie energii w elektrowniach stonecznych”, Gliwice 2000
3. Tenera J.: Fotowoltaiczne systemy zasilania”
4. Strony www

Macierz realizacji efektow uczenia sie

Efekt uczenia Odniesienie efektu do efektéw uczenia sie Cele przedmiotu | Forma zaje¢ | Narzedzia dydaktyczne Sposéb oceny

sie dla kierunku Automatyka i Robotyka *
EU1 KAR2A_W04, KAR2A_W05 C1 W 1 F1
EU2 KAR2A_U09 C2 Lab 2 P1
KAR2A_U07, KAR2A_U09,
EU3 KAR2A_U08 C3 Lab 2 P1
* - wg zafgcznika
IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
EU1 | Student posiada wiedze z zakresu budowy i zasad dziatania uktadéw regulacji w systemach fotowoltaicznych
2 Student nie zna dziatania uktadéw sterowania w systemach fotowoltaiczych
3 Student zna podstawowe metody sterowania systeméw fotowoltaiczych
35 Student zna dziatanie uktadow sterowania systemoéw fotowoltaicznych
4 Student potrafi przeanalizowa¢ strukture uktadu regulacji
4.5 Student potrafi zbada¢ jakos$¢ sterowania na podstawie parametréw sterowania
5 Student potrafi ustawia¢ parametry uktadu regulacji w celu poprawy jakosci sterowania
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Student potrafi obstugiwac¢ stacje pogody, interpretuje wyniki pomiardw, potrafi na tej podstawie oceni¢ zasoby

EU2 energetyczne stofica na danym obszarze
2 Student nie potrafi obstugiwaé stacji pogody, nie zna parametréw pogody
3 Student zna podstawowe parametry pogody oraz mechanizmy powstawania zjawisk pogodowych
35 Student zna podstawowe zalezno$ci pomiedzy parametrami pogody oraz mechanizmy podstawowych zjawisk pogodowych
4 Student potrafi dokona¢ pomiaréw parametréw pogody za pomocg automatycznej stacji pogodowej
45 Student potrafi przeanalizowaé wyniki pomiaréw parametréw pogody
5 Student potrafi na podstawie pomiaréw parametréw pogody oceni¢ zasoby energetyczne storica na danym obszarze
EU3 Student potrafi dokona¢ pomiaréw zmiennych stanu oraz parametréw zewnetrznych, potrafi wyznaczy¢
charakterystyki elektrowni stonecznej, potrafi zmierzy¢ sprawnos$¢ konwersji energii
9 Student nie potrafi dokona¢ pomiaréw zmiennych stanu oraz parametréw zewnetrznych, nie potrafi wyznaczy¢
charakterystyk elektrowni stoneczne;
3 Student potrafi zmierzy¢ podstawowe zmienne stanu oraz parametry zewnetrzne
35 Student potrafi narysowa¢ podstawowe charakterystyki elektrowni stonecznych
4 Student potrafi zinterpretowaé charakterystyki elektrowni stonecznych
45 Student potrafi zmierzy¢ sprawno$¢ konwersji energii elektrowni stonecznej
5 Student potrafi dobra¢ elektrownie stoneczng na podstawie charakterystyk do konkretnego obcigzenia

1. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentdw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zajec.
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Nazwa przedmiotu

Autonomiczne roboty mobilne
Autonomous Mobile Robots

Kierunek Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i robotyka 070_AS2
Rodzaj przedmiotu Stopien Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
studiow
do wyboru 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | Drinz. Janusz Baran (baranj@el.pcz.czest.pl)

Prowadzacy | Drinz. Janusz Baran (baranj@el.pcz.czest.pl)
Dr hab. inz. Sebastian Dudzik (sebdud@el.pcz.czest.pl)

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1. Zdobycie przez studentéw wiedzy w zakresie konstrukcji i algorytméw dziatania robotéw autonomicznych kotowych i
latajacych

C2. Nabycie przez studentéw umiejetnosci w zakresie metod komputerowego modelowania i symulacji oraz programowania
fizycznych modeli robotdéw autonomicznych do pracy w czasie rzeczywistym

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetenciji

1. Wiedza i umiejetno$ci w zakresie algebry liniowej, geometrii, liczb zespolonych, rownan rézniczkowych.
2. Wiedza z zakresu przetwarzania sygnatow i obrazéw, podstaw automatyki i robotyki, systeméw wbudowanych.
3. Wiedza i umiejetnosci z zakresu metod numerycznych, programowania i symulacji.

Efekty uczenia sie

EU1. Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie konstrukciji (struktura kinematyczna, czujniki, elementy wykonawcze) i
algorytméw dziatania (sterowanie, nawigacja, komunikacja) robotéw autonomicznych kotowych i latajgcych

EU2. Student umie stosowa¢ metody komputerowego modelowania i symulacji oraz programowania robotdéw autonomicznych do
pracy w czasie rzeczywistym (przetwarzanie danych z czujnikow, w szczegdlnosci wizyjnych, sterowanie)

Tresci programowe: wyktady Liczba godzin

W1-2 - Opis ustawienia robota w przestrzeni. Wybrane modele kinematyczne robotéw mobilnych. Sterowania 2
w oparciu 0 model kinematyczny (dojazd do punktu, jazda wzdtuz linii). Trajektoria odniesienia i sterowanie
przyrostowe.

W3-4 — Nawigacja robotem. Pomiary GPS, czujniki nawigaciji inercjalnej, magnetometry, inklinometry. Fuzja 2

danych nawigacyjnych. Estymacja stanu z wykorzystaniem filtracji Kalmana.

WS5-6 - Teledekcja otoczenia (remote sensing). Czujniki wizyjne. Radar o aperturze syntezowanej (SAR). 2

Lidar.

W7-8 — Nawigacja w oparciu o znaki orientacyjne (landmarks). Skanowanie laserowe. Wizyjne rozpoznawanie 2

znakow.

W9-10 — Kamery stereoskopowe. Mapowanie 3D otoczenia. Lokalizacja przeszkéd 2

W11-12 — Planowanie ruchu w oparciu 0 mape otoczenia. Algorytmy dla statych punktéw: poczatkowego i 2

docelowego. Wprowadzenie do metod map drogowych (zmieniajacy sie punkt poczatkowy i docelowy)

W13-14 — Lokalizacja obliczeniowa (dead reckoning). Lokalizacja w oparciu o mape. Tworzenie mapy. 2

Réwnoczesna lokalizacja i tworzenie mapy (SLAM)

W15 — Sprawdzian pisemny 1
SUMA 15

TreSci programowe: laboratorium Liczba godzin

L1 - Sterowanie ruchem robota kotowego i latajacego (quadrotora) w oparciu 0 modele kinematyki — 2

symulacje

L2 — Nawigacja reakcyjna — symulacje

L3 — Algorytmy planowania trasy na podstawie mapy - symulacje

L4 — Algorytmy nawigacji metodami map drogowych - symulacje

L5 — Nawigacja obliczeniowa z wykorzystaniem filtracji Kalmana - symulacje

L6 — Nawigacja w oparciu o znaki orientacyjne - symulacje

L7 — Nawigacja z réwnoczesng lokalizacjg i tworzeniem mapy (SLAM) - symulacje

NININININININ

L8 — Sterowanie ruchem i zbieranie danych z czujnikéw probota kotowego
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L9 - Autonomiczna nawigacja robota kotowego

L10 — Sterowanie lotem i zbieranie danych z czujnikéw drona (quadrotora)

L11 - Widzenie stereoskopowe robota. Lokalizacja przeszkéd

L12 - Autonomiczna nawigacja robota latajacego

L13-14 -

Autonomiczna koordynacja ruchu robotéw: kotowego i latajacego

L15 — Poprawki. Zaliczanie — wpisanie ocen

BN N

SUMA 30

Narzedzia dydaktyczne

1.

2.
3.
4.

Prezentacja multimedialna

Tablica klasyczna lub interaktywna

Komputery z oprogramowaniem MATLAB-SIMULINK i QUARC
Laboratoryjne roboty kotowe QBot i latajgce QDrone

Sposoby oceny efektow uczenia sie (F — ocena formujaca, P — ocena podsumowujaca)

F1.
F2.
P1.

Aktywnos$¢ na zajeciach
Ocena realizacji ¢wiczen laboratoryjnych i sprawozdan
Sprawdzian pisemny z wyktaddw

Obciazenie praca studenta

Forma akiywnosd Sred.nia liczba godzin
na zrealizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z prowadzacym 45

Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 7

Przygotowanie do zaje¢ 7

Przygotowanie do sprawdzianu 7

Przygotowanie sprawozdan 9

Sumaryczna liczba godzin / punktéw ECTS dla przedmiotu 75/ 3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

1.

Siegwart R., Nourbakhsh I., Scaramuzza D.: Introduction to Autonomous Mobile Robots, 2 ed., MIT Press, 2011

2. GeS.S., Lewis F.L.: Autonomous Mobile Robots. Sensing, Control, Decision Making & Applications, CRC Press, 2006
3. Cook G.: Mobile Robots. Navigation, Control and Remote Sensing, John Wiley — IEEE Press, 2011
4. Jaulin L.: Mobile Robotics, ISTE-Elsevier, 2015
5. Nonami K., Kendoul F., Suzuki S.: Autonomous Flying Robots. Unmanned Aerial Vehicles and Micro Aerial Vehicles,
Springer, 2010
6. Garcia Carrillo L., Dzul Lopez A. et al.: Quad Rotorcraft Control. Vision-Based Hovering and Navigation, Springer 2013
7. Corke P.: Robotics, Vision and Control. Fundamental Algorithms in Matlab, 2" ed, Springer, 2017
Macierz realizacji efektow uczenia sie
Efgkt . Odnies?enie efektu do efekt<.')w uczenia sie dla Celg Forma zajet Narzedzia Sposéb oceny
uczenia sie kierunku Automatyka i Robotyka * przedmiotu dydaktyczne
KAR2A_W02, KAR2A_W09, KAR2A_W11
EU1 KAR2A_U05, KAR2A_U12, KAR2A_U13 C1 wykfad 1,2,3 P1
KAR2A_K01
KAR2A_W02, KAR2A_W09
EU2 KAR2A_U05, KAR2A_U12, KAR2A_U13 C2 laboratorium 2,34 F1,F2
KAR2A_K03

* - wg zafgcznika

IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY

Ocena Efekty
Student ma uporzadkowana wiedze w zakresie konstrukcji (struktura kinematyczna, czujniki, elementy
EU1 | wykonawcze) i algorytmow dziatania (sterowanie, nawigacja, komunikacja) robotéw autonomicznych kotowych i
latajacych
9 Student nie zna podstawowych informacji na temat konstrukcji i algorytméw dziatania robotéw autonomicznych, nie rozumie
przedstawianych wynikow
Student ma podstawowa wiedze o konstrukcji i dziataniu robotéw autonomicznych, zna zasady dziatania czujnikéw,
3 podstawowy sterowania i podstawy nawigacji autonomicznej (jak nawigacja reakcyjna), nie zna i nie rozumie bardziej
zaawansowanych metod analizy danych z czujnikéw, lokalizacji, potrafi rozwigzywa¢ problemy tylko w sposéb odtworczy
3.5 | Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajace na ocene 4
4 Student zna i rozumie niektdre (dwa - trzy) bardziej zaawansowane algorytmy autonomicznego dziatania robotdw (np.
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nawigacje na podstawie mapy 2D, skanowanie i tworzenie mapy otoczenia), potrafi rozwigzywac¢ problemy o wiekszym
stopniu trudnosci i interpretowaé wyniki obliczen/symulacii

45 | Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajace na ocene 5
Student ma uporzadkowang wiedze w zakresie wszystkich omawianych metod i algorytméw autonomicznego dziatania
5 robotdw, potrafi rozwigzywac problemy ogélniejsze od przedstawianych i wszechstronnie interpretowaé wyniki
obliczen/symulacji
Student umie stosowa¢ metody komputerowego modelowania i symulacji oraz programowania robotéow
EU2 | autonomicznych do pracy w czasie rzeczywistym (przetwarzanie danych z czujnikdw, w szczegoélnosci wizyjnych,
sterowanie)
9 Student nie potrafi programowac i przeprowadza¢ modelowania i symulacji dziatania robotéw autonomicznych ani
programowac robotéw fizycznych, nie umie interpretowaé uzyskiwanych wynikéw
Student potrafi wykorzysta¢ dostepne narzedzia komputerowe do rozwigzywania zadan symulacyjnych lub programowania
3 robotdw fizycznych do dziatania autonomicznego w sposéb odtwdrczy, nie potrafi wyjs¢ poza instrukcje lub przyktady, ma
trudnosci z interpretacjg wynikow.
3.5 | Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 3, ale niewystarczajace na ocene 4
Student potrafi przeprowadzaé wiekszo$¢ eksperymentow symulacyjnych i zadan programowania robotéw fizycznych do
4 dziatania autonomicznego w sposéb tworczy, ale w niepetnym zakresie, nie potrafi przeprowadzi¢ i zinterpretowac
wszystkich eksperymentow.
45 | Student ma wiedze i/lub umiejetnosci wieksze niz na ocene 4, ale niewystarczajace na ocene 5
5 Student potrafi zrealizowac¢ ze zrozumieniem i w petnym zakresie wszystkie wskazane eksperymenty dotyczace robotow

autonomicznych, umie wszechstronnie interpretowaé i uogélniaé uzyskane wyniki

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogtoszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkdw zaliczania zaje¢ przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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Nazwa przedmiotu

Zaktécenia w uktadach automatyki przemystowej
Interferences in industrial automation systems

Dyscyplina Oznaczenie przedmiotu
Automatyka i Robotyka 080_AS2_ZwUAP
Rodzaj przedmiotu Stopien studiow Tryb studiow Jezyk zaje¢ Rok Semestr
do wyboru 2 stacjonarne polski 2 3
Rodzaj zaje¢ Wyk. Cw. Lab. Sem. Proj. Liczba punktow ECTS
Liczba godzin w semestrze 15 0 30 0 0 3

Koordynator | drinz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.pl

Prowadzacy | drinz. Dariusz Kusiak, dariusz.kusiak@pcz.pl

dr inz. Aleksander Zaremba, aleksander.zaremba@pcz.pl
dr inz. Ewa tada- Tondyra, e.lada-tondyra@pcz.pl

dr hab. inz. Pawet Jabtonski, pawel.jablonski@pcz.pl

drinz. Tomasz Szczegielniak, tomasz.szczegielniak@pcz.pl
dr inz. Grzegorz Utrata, grzegorz.utrata@pcz.pl

|. KARTA PRZEDMIOTU

Cel przedmiotu

C1.

C2.

C3.

Przekazanie studentom wiedzy z zakresu zaburzen sieciowych oraz zaktdcen elektromagnetycznych wystepujacych w
uktadach automatyki przemystowej, mechanizméw generowania przez odbiorniki nieliniowe zaktocen sieciowych oraz
wptywem czynnikow zewnetrznych na prace odbiornikéw zasilanych z sieci. Przedstawienie zasad kompatybilno$ci
elektromagnetycznej dotyczacych uktadéw automatyki przemystowej, uktadow elektroenergetycznych i
energoelektronicznych. Koordynacja zabezpieczer dla zapewnienia ciggtosci pracy uktadéw automatyki przemystowe;.
Zapoznanie studentéw z wymaganiami normatywnymi ograniczajacymi wystepujace zaktdcenia sieciowe do poziomow
dopuszczalnych. Praktyczne okre$lanie poziomoéw zakidcen oraz przedstawienie metod testowania wybranych
odbiornikéw na okreslone testy odpornosciowe oraz wymagan dotyczacych parametréw okreslajacych jako$¢ energii.
Nabycie przez studentéw praktycznych umiejetnosci w zakresie metod badania zaktocen sieciowych, sposobéw
ograniczania ich pozioméw oraz zapobieganiu ich negatywnym wptywom w uktadach automatyki przemystowe;.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

ko=

Wiedza z matematyki z zakresu réwnan rézniczkowych oraz rachunku catkowego.

Wiedza z elektrotechniki z zakresu teorii obwodow i teorii pola.

Wiedza z zakresu energetyki, energoelektroniki, techniki wysokich napie¢, metrologii elektrycznej i maszyn elektrycznych.
Umiejetno$¢ wspotpracy zespotowej i pracy samodzielnej w trakcie realizacji postawionych zadan.

Umiejetno$¢ obstugi sprzetu pomiarowego wspotpracujacego z komputerem (np. analizatora widma, rejestrator
parametréw jako$ci energii).

Umiejetnos¢ korzystania ze zrodet literaturowych, znajomo$¢ norm przedmiotowych, udostepnionych instrukcji oraz
zwigzanych z tematyka zaje¢ dydaktycznych zasobdw internetowych.

Efekty uczenia sie

EU1. Student potrafi zdefiniowa¢ pojecia: uktad automatyki przemystowej, uktad elektroenergetyczny, zaburzenie sieciowe i
zaktdcenie elektromagnetyczne. Rozumie zasady przesytu energii elektrycznej, zna strukture typowego uktadu automatyki
przemystowej, potrafi scharakteryzowac jego podstawowe elementy sktadowe. Student potrafi zidentyfikowa¢ rodzaj
wystepujacych zaburzen sieciowych oraz zaktdcen elektromagnetycznych oraz potrafi przeprowadzi¢ ich doktadng
klasyfikacje.

EU2. W zalezno$ci od wystepujacych zaburzen sieciowych i zaktocen elektromagnetycznych student potrafi zastosowac dla
uktadu przesytowego jak i odbioréw odpowiednie metody i srodki ochrony przed tymi zagrozeniami. Wie jak analizowa¢
wpltyw pojedynczych elementéw sktadowych na niezaktécong prace catego uktadu automatyki przemystowe.

EUS. Student potrafi wykona¢ identyfikacje pomiarowe w zakresie okre$lenia zmiennych w czasie przebiegdw: mocy, napie¢,
pradow oraz generowanych w uktadzie automatyki przemystowej oraz w uktadzie elektroenergetycznym pél
elektromagnetycznych. Potrafi prawidtowo zinterpretowac otrzymane wyniki i dokonaé prawidtowej oceny zjawisk i stanéw
wystepujacych w uktadzie automatyki przemystowe;.

TreSci programowe: wyktady Liczba godzin
W1 - Charakterystyka tréjfazowych uktadéw zasilajacych, zastosowanie sktadowych symetrycznych do 1
badania standw awaryjnych w uktadach automatyki przemystowe;j.

W2 - Wystepowanie wyzszych harmonicznych napig¢ i praddw w liniach zasilajgcych generowanych przez 1
nieliniowe odbiorniki.

W3 — Parametry jako$ciowe dostarczanej energii i sposoby ich okreslania na podstawie normy PN-EN 50160. 1

W4 — Stan ustalony i stany nieustalone pracy systemu energetycznego. 1
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W5 — Stany przejéciowe wystepujace w uktadach elektroenergetycznych i automatyki przemystowej: 1
przepiecia zewnetrzne i wewnetrzne.

W6 — Zwarcia wielkopradowe i zwarcia doziemne, schematy zastepcze dla poszczegolnych rodzajow zwarg. 1
W7 — Obliczanie pradéw zwarciowych zgodnie z wymaganiami normy PN-EN 60909-0. 1
W8 - Zwarcia zwojowe w maszynach wirujgcych i transformatorach, praca niepetnofazowa, przecigzenia 1

cieplne, utrata réwnowagi pracy réwnolegtej, utrata rbwnowagi napieciowej, kotysanie mocy, dynamiczne
zmiany czestotliwo$ci.

W9 — Elementy i systemy ochrony przepieciowe] stosowane w uktadach elektroenergetycznych i automatyki 1
przemystowe;.

W10 — Kompensacja mocy biernej w uktadach zawierajacych wyzsze harmoniczne, aktywne korektory 1
wsp6tczynnika mocy (PFC).

W11 — Elektryczno$¢ statyczna (ESD), mechanizmy generowania tadunkow elektrostatycznych, 1

charakterystyka wytadowan, metody neutralizacji i ograniczanie zagrozer powodowanych przez wytadowania
ESD.

W12 — Zasady kompatybilnosci elektromagnetycznej w uktadach zasilania sieciowego, charakterystyka 1
zaktdcen przewodzonych i promieniowanych generowanych w uktadach automatyki przemystowej i w
uktadach elektroenergetycznych.

W13 - Metody ograniczania zaktocen przenoszonych przez uktady zasilania sieciowego i wokét przewoddw 1
sieciowych.
W14 — Identyfikacja zaktocen generowanych przez napedy zasilane z przeksztattnikéw energoelektronicznych, 1

impulsowych uktadow zasilajacych, sposoby pomiaru zaktécen w sieci zasilajacej, filtry przeciwzaktdceniowe,
metody ograniczania ich wielkoci do dopuszczalnego przepisami poziomu.

W15 - Ograniczanie pola elektromagnetycznego wokdt urzadzen zasilanych z sieci 50Hz oraz wokét urzadzen 1
pracujacych z wyzszg czestotliwo$cig roboczg (falowniki, indukcyjne urzadzenia grzejne), okreslanie
dopuszczalnych warto$ci natezen pol: elektrycznego i magnetycznego oraz wyznaczanie stref ochronnych.

SUMA 15

Tre$ci programowe: laboratorium Liczba godzin

L1 - Wprowadzenie, Regulamin Laboratorium, zagadnienia BHP

L2 — Badanie zaburzen radioelektrycznych promieniowanych generowanych przez urzadzenia sieciowe

L3 — Badanie charakterystyk filtrow przeciwzaktdceniowych

L4 — Badanie zaburzen przewodzonych generowanych w liniach niskiego napiecia

L5 — Dodatkowe systemy ochrony przeciwporazeniowej

L6 — Badanie charakterystyk napie¢ i pradéw zwarciowych

L7- Zaliczenie po | serii

L8 — Badanie odpornosci na wytadowania przepieciowe urzadzen energoelektronicznych

L9 — Badanie odpornosciowe na wytadowania ESD

L10 — Schematy zastepcze wykorzystujace sktadowe symetryczne

L11 — Badanie korektora mocy bierne;

L12 — Pole elektromagnetyczne toru wielkopradowego

L13 — Zaliczenie po Il serii

L14 — Odrabianie zaje¢ zalegtych

NINININININDINININININ NN ININ

L14 — Zaliczenie koncowe

SUMA

w
o

Narzedzia dydaktyczne
1. Wyktad z prezentacjq multimedialng, $rodki audiowizualne, dyskusja w czasie wyktadu.
2. Laboratorium - praca w zespotach dwuosobowych, instrukcje do wykonania ¢wiczen laboratoryjnych, zestawy dydaktyczne
do ¢wiczen laboratoryjnych, aparatura pomiarowa.
3. Literatura i portale internetowe.

Sposoby oceny efektéw uczenia sie (F — ocena Formujaca, P — ocena Podsumowujaca)

F1.  Ocena poziomu przygotowania do ¢éwiczen laboratoryjnych — odpowiedz ustna.

F2. Ocena poprawnego i terminowego przygotowania indywidualnych sprawozdan z wykonanych éwiczen laboratoryjnych wraz
z oceng prawidtowe;j interpretaciji otrzymanych wynikéw i wnioskdw kohncowych.

F3. Ocena za kolokwia zaliczeniowe z zaje¢ laboratoryjnych.

P1. Wykiad, zaliczenie na ocene w formie egzaminu pisemnego (czesciowo testowego) w formie odpowiedzi na zestaw pytan
z tematyki wyktadu (100% oceny).

P2. Laboratorium, zaliczenie na ocene (50% ocena z przygotowania do ¢éwiczenia wraz z oceng sprawozdania i 50% z
kolokwium zaliczeniowego).

Obciazenie praca studenta
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‘i Srednia liczba godzin
AEmEE s na zrealizowanie a?(tywnoéci
Godziny kontaktowe z prowadzacym 45
Zapoznanie sie ze wskazana literaturg 5
Przygotowanie do zaje¢ 5
Przygotowanie do testu / kolokwium / egzaminu 10
Przygotowanie sprawozdan/prezentacii 10
Sumaryczna liczba godzin/punktéw ECTS dla przedmiotu 75/3 ECTS

Wykaz literatury podstawowej i uzupetniajacej

Jabtoriski W.: Ochrona przeciwporazeniowa w urzadzeniach elektroenergetycznych niskiego i wysokiego napigcia, WNT
Warszawa, 2008.

2. Kacejko P., Machowski J.: Zwarcia w systemach elektroenergetycznych , WNT Warszawa, 2009 r.
3. Sowa A.: Kompleksowa ochrona odgromowa i przepigciowa, Biblioteka COSiW SEP, wyd.Il, 2006 r.
4. Wieckowski T.: Badanie kompatybilnoSci elektromagnetycznej urzadzen elekirycznych i elektronicznych, Wydawnictwo
Politechniki Wroctawskiej, 2001 r.
5. Machczynski W.: Wprowadzenie do kompatybilnosci elektromagnetycznej, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej, Poznan
2004.
6. Europejskie i Polskie Normy, portale internetowe.
Macierz realizacji efektéw uczenia sie
Efgkt . Odniesignie efektu dp efektow ucz_enia sie dla Celg Forma Narzedzia Sposéb oceny
uczenia sie dyscypliny naukowej Automatyka i Robotyka* przedmiotu zajet dydaktyczne
EU1 KAR2A_W04, KE2A_W09 C1,C2 W 1,3 P1
KAR2A_W04, KE2A_WO09, KE2A_U01, F1, F2, F3, P2,
EU2 KE2A_U04, KE2A_U07, KE2A_K03 €2,C3 . 23 P3
KAR2A_W04, KE2A_W09, KE2A_U01, F1,F2, F3, P1,
EU3 KE2A_U04, KE2A_U07, KE2A_K03 €2,C3 . 23 P2
* — wg zalgcznika
IIl. FORMY OCENY - SZCZEGOLY
Ocena Efekty
Student potrafi zdefiniowa¢ pojecia: uktad automatyki przemystowej, uklad elektroenergetyczny, zaburzenie
sieciowe i zaklécenie elektromagnetyczne. Rozumie zasady przesytu energii elektrycznej, zna strukture typowego
EU1 | ukladu automatyki przemystowej, potrafi scharakteryzowac jego podstawowe elementy sktadowe. Student potrafi
zidentyfikowaé rodzaj wystepujacych zaburzen sieciowych oraz zakiécen elektromagnetycznych oraz potrafi
przeprowadzié ich doktadna klasyfikacje.
Student nie potrafi zdefiniowa¢ poje¢: uktad automatyki przemystowej, zaburzenie sieciowe, zaktocenie
2 elektromagnetyczne. Student nie potrafi zidentyfikowac rodzaju wystepujacych zaburzen sieciowych oraz zaktocen
elektromagnetycznych i nie potrafi przeprowadzi¢ ich doktadnej klasyfikacji.
Student potrafi podac opisowo pojecia: uktad automatyki przemystowej, zaburzenia sieciowe , zaktocenia
3 elektromagnetyczne, zna podstawy dziatania uktadu elektroenergetycznego. Student potrafi zidentyfikowa¢ jeden rodzaj
wystepujacych zaburzen lub zaktdcen.
Student nie w petni potrafi poda¢ opisowo podziat zaburzer sieciowych i zaktdcen elektromagnetycznych, potrafi
3.5 | doktadnie okre$li¢ zasady przesytania energii w uktadzie automatyki przemystowej i w uktadzie elektroenergetycznym.
Student nie w petni potrafi zidentyfikowaé wszystkie rodzaje wystepujacych zaburzen oraz zaktécen.
Student potrafi poda¢ opisowo podziat zaburzen sieciowych i zaktocen elektromagnetycznych, potrafi  doktadnie okresli¢
4 zasady przesytania energii w uktadzie automatyki przemystowej i w uktadzie elektroenergetycznym. Student potrafi
zidentyfikowa¢ wszystkie rodzaje wystepujacych zaburzen oraz zaktdcen.
Student potrafi zdefiniowa¢ doktadnie pojecia: zaburzenie sieciowe i zaktdcenia elektromagnetyczne oraz dokonaé ich
podziatu. Umie w sposéb niepetny oceni¢ ich wptyw na prace uktadu automatyki przemystowej i uktadu
45 | elektroenergetycznego. Student potrafi zidentyfikowac rodzaj wystepujacych zaburzen sieciowych oraz zaktocen
elektromagnetycznych i nie wyczerpujaco potrafi oceni¢ ich wptyw na prace uktadu automatyki przemystowej i uktadu
elektroenergetycznego.
Student potrafi zdefiniowa¢ doktadnie pojecia: zaburzenie sieciowe i zaktdcenia elektromagnetyczne oraz dokonaé ich
5 podziatu. Umie oceni¢ ich wptyw na prace uktadu automatyki przemystowe;j i uktadu elektroenergetycznego. Student potrafi
zidentyfikowa¢ rodzaj wystepujacych zaburzen sieciowych oraz zaktocen elektromagnetycznych i potrafi ocenié ich wptyw
na prace uktadu automatyki przemystowej i ukfadu elektroenergetycznego.
W zaleznosci od wystepujacych zaburzen sieciowych i zaktocen elektromagnetycznych student potrafi zastosowac
EU2 dla uktadu przesytowego jak i odbioréw odpowiednie metody i srodki ochrony przed tymi zagrozeniami. Wie jak
analizowaé wplyw pojedynczych elementéw sktadowych na niezaktécong prace catego ukiadu automatyki
przemystowe;.
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2 Student nie potrafi zastosowa¢ odpowiednich do wystepujacych zaburzen lub zaktdcen, metod i srodkéw ochrony.
3 Dla jednego z wystepujacych zaburzen lub zaktdcen student potrafi zastosowaé odpowiednie metody i $rodki ochrony
przed zagrozeniem.
35 Dla obu wystepujacych zaburzen i zaktocen student nie w petni potrafi zastosowac odpowiednie metody lub $rodki ochrony
; przed zagrozeniem.
4 Dla obu wystepujacych zaburzen i zaktdcen student potrafi zastosowaé odpowiednie metody lub $rodki ochrony przed
zagrozeniem.
45 Dla obu wystepujacych zaburzen i zaktocen student nie w petni potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody i $rodki ochrony
) przed zagrozeniem.
5 Dla obu wystepujacych zaburzen i zaktocen student potrafi zastosowaé odpowiednie metody i $rodki ochrony przed
zagrozeniem.
Student potrafi wykona¢ identyfikacje pomiarowe w zakresie okreslenia zmiennych w czasie przebiegéw: mocy,
EU3 napieé, pradéw oraz generowanych w uktadzie automatyki przemystowej oraz w uktadzie elektroenergetycznym pél
elektromagnetycznych. Potrafi prawidtowo zinterpretowaé otrzymane wyniki i dokona¢ prawidtowej oceny zjawisk i
stanow wystepujacych w ukladzie automatyki przemystowej.
9 Student nie potrafi wykona¢ identyfikacji pomiarowej w zakresie okreslenia wystepujacych mocy, napie¢, pradéw oraz pdl
elektromagnetycznych.
3 Student potrafi wykonac¢ identyfikacje pomiarowe jednej wielkosci (mocy, napiecia, pradu lub sktadowych pél
elektromagnetycznych).
35 Student potrafi nie w petni wykonac¢ identyfikacje pomiarowe dwaéch wielkosci (z czterech: mocy, napigcia, pradu,
} sktadowych pol elektromagnetycznych).
4 Student potrafi wykona¢ identyfikacje pomiarowe dwéch wielkosci (z czterech: mocy, napiecia, pradu, sktadowych pol
elektromagnetycznych).
Student potrafi wykona¢ petng identyfikacje pomiarowg (rejestracje w czasie) w zakresie okreslenia wystepujacych mocy,
45 | napiec, pradow oraz pol elektromagnetycznych. Umie prawidtowo, lecz nie w petni zinterpretowa¢ otrzymane wyniki i
zaproponowa¢ odpowiednie $rodki zapobiegawcze.
Student potrafi wykona¢ petng identyfikacje pomiarowg (rejestracje w czasie) w zakresie okreslenia wystepujacych mocy,
5 napie¢, praddw oraz pél elektromagnetycznych. Umie prawidiowo zinterpretowac otrzymane wyniki i zaproponowaé

odpowiednie srodki zapobiegawcze.

lll. INNE PRZYDATNE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

1. Wszelkie informacje dla studentéw na temat planu zaje¢ dostepne sg na tablicy ogloszen oraz na stronie el.pcz.pl.
2. Informacje na temat warunkéw zaliczania zajec przekazywana jest studentom podczas pierwszych zaje¢.
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