PLAN WYNIKOWY

Przedmiot: Automatyka i Robotyka
Realizowany w klasie: 4TS

Zawod: Technik mechanik

Rok szkolny: 2008/09

Podstawa opracowania:

Program Nauczania ,Technik mechanik”, nr 311[20], MEN

Tygodniowy wymiar godzin:semestr, 1godz. x 18 tygodni = 18 godzin,

Il semestr 1 godz. x 12 tygodni = 12 godzin.

Ogotem godzin: 30 rocznie
Nauczyciel: mgr inz. tukasz PODKOWA
: Wymagania Podstawa Standardy Sciezki
Ip Dzialy Tematyczne/Tematyka Proaramowa Egzaminacyj edukacvine
Podstawowe Ponadpodstawowe g ne Y]
1 | Lekcja organizacyjna. Zapoznanie z PSO.
Regulatory
2 Podstawowe W|adqrr§0| 0 ] Pot_raf,| Wymlend_E, Rozro‘lec rodzaje 1 o0z11,1.3 18 Cl1.1, 1.6, Czyt.-med.
regulatorach, podziat regulatorow. opis& budow i regulatoréw systemow 1.8
3 | Reaul ionalne (P dziatanie regulatoréw| automatyki, wykréli¢
egulatory proporcjonalne (P). typu P, |, Pl, PD oraz charakterystyki
] PID. poszczegolinych
4 | Regulatory catkage (I). regulatoréw, poda
5 | Regulatory proporcjonalno-catkige Potrafi omawia przyktady ich
(PI). (scharakteryzow@ zastosowania




Regulatory proporcjonalno-

6 rozniczkujace (PD).

7 Regulatory proporcjonalno-catkigo-
rozniczkujace (PID).

3 Regulatory bezpwedniego dziatania
(temperatury i énienia).

9 Regulatory bezpwedniego dziatania
(strumienia i poziomu).

10 | Regulatory pneumatyczne.
Regulatory elektryczne: ate

11| .
i cyfrowe.

12 | Sprawdzenie wiadonsoi.

schematy blokowe
regulatoréw
elektrycznych.

w obiektach
rzeczywistych.

Regulacja dwu — i trzystanowa.

13

Elementy dwustanowe elektryczne i
pneumatyczne.

14

Charakterystyki uktadu z regulagjwu
— i trzystanow.

Dokona podziatu
regulatoréw
elektrycznych i

Omowi zasagd
dziatania oraz
zastosowanie

15 Egigf;i%mze?smsoweg”'aq' dwu —i p“e\‘jv”;itrgﬁ”y“h' regulatorow 0z11,1.3,1. CI1.1,16 Czyt.-med.
L : charakterystyk uktadu pneumat,y cznych,
16 | Sprawdzenie wiadordoi. 7 regulacj dwu — r_egulatorow dwu —
i trzystanow, I trzystanowych.
17 | Lekcja do dyspozycji nauczyciela.
Mikroprocesorowe systemy sterowa.
1o e o wymien rogzae | O P
Przyktady komputerowego sterowania sterownikow komputerowego 021.1,13,1.6 ci16

19

obiektem.

mikroprocesorowych.

wybranym obiektem
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Uktady regulacji automatycznej.

20 | Regulacja statowartgiowa. Omowi rodzaje
regulaciji
21 | Regulacja kaskadowa i nggha. automatyczne.
Maszyny manipulacyjne i roboty przemystowe.
Maszyny manipulacyjne- podziat,
22
struktura robota przemystowego.
Konstrukcje jednostek nagowych, o
23 . Sklasyfikuje typy
przektadnie robotowe. maszyn

24

Urzadzenia pozycjonowania w robocie

przemystowym.

manipulacyjnych.

25

Konstrukcje programatorow. Przyktad
programow robotowych.

YOmaéwi struktue robota
przemystowego.

26

Chwytaki robotowe.

Wymieni rodzaje

27

Pozycjonery obrotowe i liniowe.

programéw
robotowych.

28

Zastosowanie robotoéw przemystowyc
— zrobotyzowane stanowisko
spawalnicze

=2

Poda zastosowanie
robotéw

29

Sprawdzenie wiadonsoi.

przemystowych.

30

Lekcja do dyspozycji nauczyciela.

Wyjasni zasad
programowania
robotow
przemystowych.

0z1.1,13,1.6

Cll1,16

Czyt.-med.

Objasnienia zastosowanych skrotow:

oz
Cl

— Opis Zawodu — zawarty w Podstawie Programd{gejatcenia w zawodzie: technik mechanik
— Cz4$¢ | — Etapu pisemnego egzaminu zawodowego (EPisazago w Standardach Wymagagzaminacyjnych Okgowej Komisji

Egzaminacyjnej dla zawodu:

technik mechanik.
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Zataczniki:

- Podstawa Programowa Ksztatceni w Zawodaehnik Mechanik 311[20],
- Standardy Egzaminacyjne OKE dla zawo@echnik Mechanik 311] 20],

- Przedmiotowy System Oceniania,

- Rozktad materiatu w roku szkolnym 2008/09,

- Kontrakt medzy uczniem i nauczycielem.



