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Nazwa i kod przedmiotu

STEROWNIKI PROGRAMOWALNE, PG_00053202

Kierunek studiow

Automatyka, robotyka i systemy sterowania

Data rozpoczecia studiow

pazdziernik 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2027/2028

Poziom ksztalcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow

Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogdlnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 5 Liczba punktow ECTS 4.0
Profil ksztatlcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Inteligentnych Systemoéw

Sterowania i Wspomagania Decyzji

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Jarostaw Tarnawski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zajec Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 30.0 0.0 0.0 60
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |60 6.0 34.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Rozumienie zadan, funkcji i umiejscowienia SP w systemie sterowania. Praktyczna umiejetno$¢
programowania w jezyku drabinkowym i w jezyku tekst strukturalny. Umiejetno$¢ implementacji w SP
podstawowych algorytméw sterowania. Umiejetno$¢ zaprojektowania i wykonania wspétpracy SP z
systemem SCADA z zastosowaniem serwerdow komunikacyjnych dedykowanych i zunifikowanych OPC.
Wykorzystanie SP do pracy w petli (ang. Hardware-in-the-loop) obejmujgce podtaczenie fizycznego obiektu

lub systemu czasu rzeczywistego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_KO02] potrafi pracowa¢ w
grupie przyjmujac w niej rozne role

Studenci pracujac w grupie
nabywajg umiejetnosci przywodcy
i podwtadnego.

[SK1] Ocena umiejetnosci pracy
w grupie

[K6_WO06] zna strukture
komputeréw i mikroprocesorow
oraz zadania systeméw
operacyjnych, ma podstawowag
wiedze z podstaw
oprogramowania komputeréw,
sterownikow, techniki
mikroprocesorowej, projektowania
prostych algorytméw oraz
dziatania sieci informatycznych

Student zna budowe PLC, potrafi
dobraé¢ wiasciwy PLC do zadania
automatyzacji, wigczy¢ to
urzadzenie w ukfad sterowania,
skonfigurowa¢ i zaprogramowac.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_U05] potrafi wykorzystac
metody analityczne, symulacyjne
do rozwigzywania zadan z
zakresu automatyki i robotyki oraz
postugiwac¢ sie roznymi technikami
do realizacji zadan inzynierskich
dotyczacych urzadzen, uktadow i

systemoéw automatyki i robotyki

Student potrafi zbudowa¢ system
sterowania w tzw. petli sprzetowej
z symulowanym obiektem, PLC i
systemem SCADA.

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikéw
realizacji zadania

Data wygenerowania:

22.04.2025 13:23

Strona 1z2




Tresci przedmiotu

Normy IEC-1131 i EN61131.

elementami struktury sterowania.

Ograniczenia w stosowalnosci SP.
Wspoipraca SP z systemami sterowania nadzorczego, systemami akwizycji danych SCADA oraz bazami
danych z wykorzystaniem uniwersalnego sposobu wymiany danych OPC.

Struktury sterowania i miejsce SP w tej strukturach.

Rys historyczny powstania SP zastepujacych uktady sterowania stycznikowo-przekaznikowe.
Gtéwne cechy i wymagania stawiane SP: niezawodno$¢, elastycznosé, tatwos¢ i mozliwosci
programowania, skalowalno$¢, mozliwosci komunikacyjne.

Zasada dziatania SP. Cykl pracy. SP jako urzadzenia spetniajace postulat czasu rzeczywistego.
Zagadnienia doboru SP do zadania automatyzacji procesu technologicznego.

Metody programowania SP, jezyki: drabinkowy, lista instrukcji, sekwencyjne schematy funkcyjne, schematy
blokéw funkcyjnych, tekst strukturalny.

Algorytmy sterowania i regulacji w SP. Algorytmy wbudowane, metody realizacji programowej prostych
sposobdw sterowania i regulacji. Metody implementacji wybranych algorytméw sterowania dyskretnego.
Zagadnienia komunikacyjne w SP: wymiana danych pomigdzy sterownikami, wymiana danych z innymi

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Ukonczone kursy: Systemy czasu rzeczywistego, Przemystowe sieci informatyczne

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Ocena laboratorium

50.0% 50.0%

Ustne zaliczenie teoretyczne

50.0% 50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Legierski T., Kasprzyk J., Wyrwat J., Hajda J.: Programowanie
sterownikéw PLC, Wydawnictwo Pracowni Komputerowej Jacka
Skalmierskiego, Gliwice, 1998

2. Kwasniewski J.: Programowalne sterowniki przemystowe w
systemach sterowania, ZP Roma-Pol, 1999

3. Pasierbnski J., Legierski T.: Programowanie sterownikéw PLC,
Wydawnictwo Pracowni Komputerowej Jacka Skalmierskiego,1998
4. Kasprzyk J.: Programowanie sterownikéw przemystowych, WNT,
2013

Uzupetniajaca lista lektur

5. Tatjewski P.: Sterowanie zaawansowane obiektéw przemystowych,
Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, 2002

6. Grega W., Metody i algorytmy sterowania cyfrowego w uktadach
scentralizowanych i rozproszonych, Wydawnictwo AGH, 2004

7. Broel-Plater Bogdan, Uktady wykorzystujace sterowniki PLC, PWN,
2015

8. Kwasniewski J., Sterowniki PLC w praktyce inzynierskiej, btc, 2008

Adresy eZasobow

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zaprojektuj i zbuduj system sterowania z wykorzystaniem PLC dla wybranego obiektu laboratoryjnego

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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