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Streszczenie

Kierunek studiéw Transport jest kierunkiem bardzmszernym, mieszgzym w sobie madzy
innymi moduty ksztatcenia zgiane ze srodkami transportu, infrastruktas zagadnieniami
organizacyjnymi, spedycyjnymi, logistycznymi, pnawia ekologicznymi itp. Powoduje to,
ze wiaciwe przygotowanie plandéw i programéw studiéw j@gtym wyzwaniem. Istotna jest fek
tres¢ przekazywana w ramach poszczegolnych modutéw ldeszin oraz stosowane nadzia
i metody dydaktyczne. W niniejszym artykule pragadsho miejsce modutu Sterowanie i monitoring
na kierunku Transport prowadzonym na Akademii Tezho-Humanistycznej w Bielsku-Biate;.
Autorzy maj nadzieg na wywotanie dyskusji wrodowisku akademickim na temat celéw, metod
i narzdzi stosowanych do nauki poszczegolnych przedmmgwlokéw programowych na kierunku
Transport.

WSTEP

Z transportem zwizanych jest bardzo wiele mdych, nieraz pozornie d6 odlegtych
dziedzin techniki i nauki. Transport stanowi bowiemwdzaj krwioobiegu wspoiczesnej
gospodarki i wysfpuje na kadym etapie tworzenia dochodu narodowego. W rggsaym
uproszczeniu rozedia st transport bliski oraz daleki. Na jednymrkn jest zatem transport
stanowiskowy, z drugiej radzykontynentalny, a nawet gaizyplanetarny — w sierpniu tego
roku na Marsie wyldowat tazik Curiosity a sonda Voyager 1 w maju @ita Uktad
Stoneczny. i wezmie st pod uwag réznorodnadé¢ srodkdw transportu i nieziolnej
infrastruktury, zagadnienia organizacyjne, spedyeyjogistyczne, prawne, ekologiczne itp.
to zagadnienie odpowiedniego przygotowania planépragraméw studidw na kierunku
Transportstaje s duzym wyzwaniem. Nalgy zauway¢, ze @ uczelnie, na ktorych kierunek
ten jest w daym stopniu ukierunkowany na konkretny rodzaj tramgp np. kolejowy czy
morski. Wowczas pewne wybory dokonywane na etagpiacmwywania plandw i programéw
Ssa nieco ufatwione. Jednak w gkiszasci przypadkow dzy sie od wszechstronnego
przygotowania absolwentow kierunku, tak aby moghdjp¢ pra@ w jak najszerszym
spektrum przedsbiorstw i instytucji zwazanych z transportem. Zdaniem autoréw cenna
bytaby wymiana déwiadczéh pomidzy osobami, z rmych d&rodkéw akademickich,
odpowiedzialnymi za programy studiow. Jest to tyrardziej interesuce, ze wraz
z wprowadzeniem Krajowych Ram Kwalifikacji przestalbowiazywat standardy nauczania
na poszczegoblnych kierunkach, auczelnie zyskahaczn samodzieln w zakresie
ksztattowania kompetencji absolwentéw i sposobdwoisigania.
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Oprocz opracowania ogolnych programow studiow metojest tré¢ przekazywana
w ramach poszczegolnych modutdw ksztalcenia orawsostane narmizia i metody
dydaktyczne. Trudnd pojawia s¢ szczegoélnie w przypadku przedmiotéw kierunkowych
takich jak mechanika, wytrzymdl®d materiatdw, automatyka i inne. Pytanie jest: r& il
szczegOtow wiedz; z takich dziedzin powinien posiadenzynier transportu?

Nie sposOb wyobragi sobie wspoOiczesnego transportu bez systemow steraw
i monitoringu. Oczywiste zatem jeste absolwent kierunkulransport powinien mig
podstawow wiedz na temat budowy, dziatania, zasad programowamezede wszystkim
funkcji jakie pelny systemy sterowania w transporcie oraz jakie ich potencjalne
mozliwosci. Oczywicie nie musi przy tym kyspecjalisi od ich uruchamiania, serwisowania
czy zaawansowanego programowania. W niniejszynkalgyprzedstawiono miejsce modutu
Sterowanie i monitoringna kierunku Transport prowadzonym na Akademii heno-
Humanistycznej w Bielsku-Biatej. Szczegslmwag paswigecono praktycznym aspektom
jego nauczania, realizowanym w trakcie laboratorilirzedstawiono stosowane ngizia,
programy i stanowiska dydaktyczne. Jak wspomniaopeimiej, autorzy chcieliby wywola
w ten sposob dyskusjv srodowisku na temat celéw, metod i ngizi stosowanych do nauki
poszczegolnych przedmiotéw czy blokow programowgaehomawianym kierunku studiow.
Maja przy tym nadziej, ze pojawi sie kolejne publikacje prezentge miejsce rénych
modutéw i przedmiotow na kierunkLransport

1. MODUL STEROWANIE | MONITORING W PLANACH STUDIOW

W planie studiow kierunkuTransport prowadzonym na ATH moduSterowanie i
monitoringu stanowi uzupetnienie i rozwigie modutu Automatyka Automatyka jest
modutem kierunkowym realizowanym na studiach stamjoych na semestrze IV w formie
wyktaddéw (15 godzin)¢wiczen audytoryjnych (15 godzin) oraz laboratoryjnych @dszin),
natomiast na studiach niestacjonarnych na semestrae formie wyktadow (18 godzin),
¢wiczen audytoryjnych (18 godzin) oraz laboratoryjnychg@®dzin). Celem przedmiotu jest
zapoznanie stuchaczy z podstawowymigp@mi automatyki, metodami opisu witasoo
statycznych liniowych i nieliniowych elementéw amtatyki, sposobami opisu wiasiod
dynamicznych systemowagjtych i dyskretnych, metodami przetwarzania sygmwaM/ jego
ramach odbywa esiprezentacja elementow ukiadow regulacji, wprowadza pojecia
stabilngci, doktadndci i jakosci regulacji oraz omawiane g spodstawy schematéw
logicznych stosowanych w cyfrowych ukladach autgikiatJako wymagania wgbne
okreslono znajomé¢ podstaw elektrotechniki i elektroniki, mechanilechnicznej oraz
umiejgtnosé rozwiazywania rowna rozniczkowych.

Sterowanie i monitoringest modutem prowadzonym na studiach stacjonarnyah
specjalnéci Komputerowe wspomaganie w transporc jego ramach odbywajsie
wyktady (15 godzin) orazwiczenia laboratoryjne (45 godzin). Modutowi przs@no 5
punktow ECTS. W trakcie zg studenci poznaj podstawy sterownikowych uktadow
sterowania oraz monitoringu i wizualizacji. Zapoanaic tak’e z systemami sterowania
ruchem drogowym iulicznym oraz systemami teleimfatycznymi w transporcie.
Przedmiotem wprowadzglym jest Automatyka a wymagania wegpne to znajom&
podstawowych pef automatyki. Poniewaprzyjeto zatazenie,ze modut powinien wspieéa
przede wszystkim praktyczne aspekty nauczamd sizy udziat zag¢ laboratoryjnych
stanowicy az 75% wszystkich zaf przeznaczonych na modut.
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2. LABORATORIUM STEROWANIA | MONITORINGU —
WYPOSAZENIE DYDAKTYCZNE

Laboratorium Sterowania i monitoringu jak kade laboratorium zwizane z
nowoczesnymi technologiami, podlegaagtym modyfikachp i rozwojowi. Przy jego
organizacji kierowano ei intencp przyblizenia studentom nowoczesnych systemow
sterowania i monitoringu stosowanych zaréwno w esysich transportu bliskiego jaki i
sterowania ruchem drogowym oraz ulicznym. Ze wdgl na koszty i ograniczan
powierzchng¢ laboratorium zrezygnowano z wykorzystywania podczagé rzeczywistych
obiektow. Poniewa jednak, w procesie ksztalcenia,ana jest aby studenci mieli kontakt z
realnymi obiektami stosowang@ modele i symulatory dydaktyczne. Oprdcz tego, ez
czesci semestru, bazuje esitakze na programach symulacyjnych. ¢€z wyposaenia
laboratorium zakupiono zérodkéw projektu ,ATH taczy droga do wspodlnego celu —
gospodarki opartej na wiedzy” wspétfinansowanegasradkéw Unii Europejskiej w ramach
Europejskiego Funduszu Spotecznego. Wypesig laboratorium mana podzielt na cztery
podstawowe kategorie:

a) sterowniki PLC, panele operatorskie, oprogramowaai:dziowe i wizualizacyjne,

b) modele i symulatory dydaktyczne,

C) oprogramowanie symulacyjne,

d) inne pomoce.

2.1. Sterowniki PLC, panele operatorskie. Oprogramwanie
narzedziowe i wizualizacyjne

Podstawowym urglzeniem stosowanym w nowoczesnych systemach ster@awa
sterowniki swobodnie programowalne PLC. Wykorzysipe § one take powszechnie w
sterowaniu systemami transportu, w szczeg@nbliskiego. Spotyka sije takze w innych
uktadach sterowania zg#anych z szeroko rozumianym transportem, np. stm@mnsluz na
drogach wodnych, dagiem do parkingéw, zagdzaniem systemami informacji drogowej itp.
Omawiane laboratorium wypasane zostalo w 10 sterownikow S7-200 firmy Siemens
(element 2 na rys. 1), waoych konfiguracjach, to znaczy zzrymi modutami wejc/wy;jsc.
Sterowniki te § dedykowane automatyzacji maszyn i agzern oraz przeznaczone do
tworzenia zdecentralizowanych struktur sterowafaantatych obiektow.

Rys. 1.Podstawowe stanowisko dydaktyczne: 1 — dotykowyep&h— sterownik PLC
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Jako oprogramowanie nadziowe do obstugi i programowania sterownikow S©-20
stosowane jest oprogramowanie STEP 7-Micro/WIN V4Rbzwala ono na pisanie
programow sterdgych w gzyku drabinkowym LD, w postaci listy instrukcji STaraz
schematéw blokowych FBD.

Istotnym elementem wspoiczesnych systeméw ster@vanisystemy monitoringu i
wizualizacji. Umaliwiaja one skupienie wszystkich nieginych informacji pochodych ze
sterowanego obiektu w jednym miejscu, odpowiedah prezentagj (zazwyczaj w postaci
ekran6bw synoptycznych) oraz naghtme sterowanie. Mag one mi€ postd& prostych
uktadow HMI (Human Machine Interface), w ktérych keyzystuje s¢ réznego typu panele
operatorskie jaki i zlonych, wielostanowiskowych aplikacji typu SCADA. Haratorium
wyposaone zostato w 4 panele dotykowe SIMATIC TP 177t de uniwersalny panel dla
standardowych aplikacji HMI z 5,7-calowym, 256-kaavym wywietlaczem. Na panelach
tych mazna uruchomi aplikacje wykonane w WinCC flexible.

Oprogramowanie WiIinCC flexible jest oprogramowanidivil do szerokich zastosowa
w przemyle. Jest to nargzie dedykowane dla sterowania i monitoringu lokgin z
poziomu paneli operatorskich. Szeroka gama proaukitdre g konfigurowalne z poziomu
tej aplikacji daje szerokie mtwosci zastosowania praktycznie we wszystkichegiaich
przemystu. Posiadana licencja uttiwia rowniez tworzenie aplikacji wizualizacyjnych
przeznaczonych na komputery PC. W celu gimaenia komunikacji sterownika S7-200 z
aplikacp wizualizacyjra na komputerze PC nale zastosowa OPC-Server S7-200 Access.
Daje on maliwos¢ zdefiniowania do 8 patzen w sieci PPI, to znaczy mipna podiczy¢ do
WinCC 8 sterownikéw S7-200.

2.2. Modele i symulatory

Jak wspomniano wczeiej laboratorium wypos@no w modele dydaktyczne i symulatory
Zwigzane z transportem bliskim oraz sterowaniem rucbhBoznym. W zakresie transportu
bliskiego g to:

— Model tamocigu (rys. 2)

Model posiada: 3 wégia cyfrowe: 1 czujnik zwizany z ktem obrotu watu silnika,
ktory maze by stosowany do okiknia pokonanej odlegioi przez tamocig (przy
wykorzystaniu licznika impulséw) lub jako przyciskktywacji oraz 2 fotokomorki
usytuowane na kKaach tdmociagu, 1 wyfcie cyfrowe — silnik DC. Wymiary: 275x210x70
mm (DxSxW) [1].

Rys. 2.Model ta’;mocia:gu2

— Model t&mociagu ze stagjrobocz (rys. 3)

LW artykule wejcia/wyjscia okrélane g z pozycji sterownika PLC
2 7rédio [http://www.studica.com/eeu/en/FischertecHiskhertechnik-conveyor-belt/50463.html (12.10.2)]1
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Model posiada: 4 wegia cyfrowe: 2 fotokomoérki usytuowane nankach tamociagu
oraz 2 wyhczniki kraacowe zwgzane ze stagjroboca, 4 wyjscie cyfrowe: 2 silnik DC —
jeden do nagdu tamociagu, drugi do nagdu stacji roboczej (kaly z maliwoscia obrotu
w obu kierunkach). Wymiary: 280x215x185 mm (DxSx/)

Rys. 3.Model t&mociagu ze stagjroboca®

— Model gniazda roboczego — 4aociagi z dwoma stacjami roboczymi (rys. 4)

Model sktada si z 2 stacji roboczych, 4 dmociagéw, 8 silnikéw DC, 4 wycznikdw
krancowych, 5 fotokomorek. W sumie posiada 9 §&ejyfrowych oraz 10 wyg cyfrowych
(6 jednokierunkowych i 2 dwukierunkowe silniki DC)Wymiary: 450x410x190 mm
(DxSxW) [1].

Rys. 4.Model gniazda robocze§o

— Model manipulatora (rys. 5)

Model 3-osiowego manipulatora z chwytakiem. Posiadatpujace stopnie swobody:
obrét 180°, ruch przod/tyt 90 mm, ruch gora/dot Isth. W jego skiad wchodz4 silniki
DC, w tym 2 zintegrowane z enkoderami magnetyczngmmax. czstotliwos¢ 1 kHz), 4
wytaczniki krahcowe, 2 sensory do mierzenia paaia. W sumie posiada 8 wejcyfrowych
oraz 8 wyj¢ cyfrowych Wymiary: 385x270x350 mm (DxSxW) [1].

3 Zrédlo [http://www.studica.com/eeu/en/FischertecHiskhertechnik-punching-machine-with-conveyor-belt
html (12.10.2012)]

4 Zrédio [http://www.studica.com/eeu/en/FischertecHiskhertechnik-indexed-line-with-2-machining-stats.
html (12.10.2012)]
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Rys. 5.Model manipulatora

Modele te pozwalaj na omoéwienie i zaprogramowanie szereguznyéh zada
transportowych zwjzanych z transportem bliskim, od bardzo prostych das¢
skomplikowanych, wykorzystagych ztazone algorytmy sterowania. Funkcjonal@ianodeli
zwigksza dodatkowo nidiwos¢ ich wzajemnej wspotpracy.

Zadania zwizane ze sterowaniem ruchem drogowym realizowamews trakcie
laboratorium mgdzy innymi na bazie symulatorow:

— Sygnalizacji skrzyowaniaze zgtoszeniam(rys. 6)

Jest to symulator zwykiego skemwania (typu X) z jednym przgiem dla pieszych.
Posiada 5 wéf cyfrowych (4 detektory ruchu i 1 przycisk zgtosigedla pieszych) oraz 6
wyjs¢ cyfrowych (2 sygnalizatory trojkomorowe dla pojaad i 1 sygnalizator
dwukomorowy dla pieszych). Wymiary: 295x222x45 nibx$xW) [3].

oA
Uehicle
Detected

Crossing
Request -

Rys. 6.Symulator sygnalizacji skrzgwania ze zgtoszeniami

— Parkingu dwustrefowego (rys. 7)

Symulator parkingu dwustrefowego z symudacgamknecia i otwarcia bariery
wjazdowej/wyjazdowej. Kada strefa parkingu przeznaczona jest na 3 samochody
motocykle. Posiada 8 w&j cyfrowych (8 wyf¢ cyfrowych — po 2 sygnaly zazane z
kazdym szlabanem) oraz 8 wyj cyfrowych (dla kadej strefy sygnaty Free i Full oraz
sygnaly otwarcia i zamketia szlabanu). Wymiary: 300x295x75 mm (DxSxW) [8].

® 7rédio [http://www.studica.com/eeu/en/Fischerteckiskhertechnik-3d-robot-1/96787.html (12.10.2012)]
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Rys. 7.Symulator parkingu

— Sygnalizacji skrzyowania (rys. 8)

Symulator zwyktego skrzpwania (typu X) z przégiami dla pieszych. Posiada 2 grupy
dwukomorowych sygnalizatorow dla pieszych i 2 grismykomorowych sygnalizatorow dla
pojazdow. Wspotpracagy z symulatorem sterownik musi posiadad najmniej 10 wy
cyfrowych. Wymiary: 113x76x13 mm (DxSxW) [6].

Rys. 8.Symulator sygnalizacji skrzgwanig

Symulatory sygnalizacji skrzgpwania ze zgtoszeniami (rys. 6) oraz parkingu
dwustrefowego (rys. 7) przystosowarsefismowo do wspétpracy ze sterownikami PLC. Ze
wzgledu na stosowane napia (5 V), symulator z rys. 8 wymaga dostosowammialaczen
elektrycznych przed przygzeniem go do sterownika PLC. Z tego powoduwlzie on
wprowadzony do dydaktyki nieco fdiej. Poniewa laboratorium wyposane jest w 4 sztuki
tego symulatora istnieje mlbwos$¢ budowania rénych stanowisk sktadagych se¢ z kilku
sasiadupcych ze sodp skrzyzowan.

2.3. Oprogramowanie symulacyjne

Jako wspomaganie procesu dydaktycznego stosowaste tgdze oprogramowanie
symulacyjne. Porej omowione g dostpne w laboratorium nagdzia symulacyjne.

— Srodowisko symulacyjne EasyVeep firmy Festo [2]

Sktada s} ono z programu EasyVeep oraz interfejsu EasyPorys- 9. Program
EasyVeep umdiwia przeprowadzanie symulacji 2D procesu steraawabldostpnia szereg
przyktadowych obiektow, dla ktorych nale stworzy¢ odpowiedni algorytm sterowania, a

® Zrédio [http://sklep.micromade.pl/pl/p/M-01-Modelrglyzowania/30 (12.10.2012)]
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nastpnie napisé program steracy na dowolny rzeczywisty sterownik PLC sgynicty z
aplikacp przy pomocy interfejsu EasyPort — rys. 10. Sterueasymulowanych obiektow
moze odbywé sic takze poprzez zestaw przyciskow i diod udpsionych w programie
symulacyjnym reprezentagych rzeczywiste wégia i wyjscia interfejsu EasyPort. ¥6d
aktualnie dosfpnych symulowanych obiektéw dephe g migdzy innymi: winda, komora
$luzy, wyjazd z parkingu (rys. 11), system transpdadgau.

Rys. 9.Modut EasyPort

EasyWesp
E : with 28 exercize Modules
He
7 any PLC
— EasyPar Interface
__":J from FESTO
| e —

i ----,_._E Real 10 signals ot :
Rys. 10.Elementy wchodre w sktadsrodowiska symulacg/jnego EasyVeep firmy Fésto

—_—

EasyVeep 2.18 "
4 Settings @ Modules % Conn. g Display
[Paking Lot = Parking Lot

Number of digital sensors: 6
Number of digital actuators: 6

Difficulty:

Description:

‘ehicles automatically enter the parking lot when the [&)
barrier is opened and the entry signal is green. Vehicles
can exit when the comesponding barrier is open and the
exit signal is green. You can link entry control with a
counter so that @ maximum number of vehicles in the
parking lot is not exceeded

2 sensors for detecting whether the entrance bartier is
down or up

2 sensors for detecting whether the exit barrier is down ar | |
up, -

None / Parking Lot
“>

Rys. 11.Widok ekranu symulacyjnego oprogramowania Easy\Vteepjazd z parkingu

— ITS PLC Professional Edition (Interactive Traini8gstem for PLC) [4]

Jest to program komputerowy do symulacji procesoechatronicznych oparty o
technolog¢ 3D. Generuje w czasie rzeczywistym obraz oraz dim@ interaktywng¢ z
otoczeniem, w szczegolém wspotprag ze sterownikami PLC. Sterownik PLC odczytuje

" 7Zrédio [http://www.easyveep.com/easyport.php (12002)]
8 Zrédio [http://www.easyveep.com/ (12.10.2012)]
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informacje pochodge z wirtualnych czujnikbw oraz kontroluje wirtualnelementy
wykonawcze. Oprogramowanie oferujez@iwirtualnych srodowisk, w tym automatyczny
magazyn kartondw — rys. 12 oraz sortoyvpaczek (sortowanie palet w zabesci od
wysokasci  kartonu). Do wymiany informacji radzy PLC a komputerem (aplikacj
symulacyjm) wykorzystywany jest konwerter /O z 32 separowankanatami oraz interfejs
USB. System ITS PLC Professional Edition wspoipjacze sterownikami wielu
producentow, w tym miedzy innymi: Allen-Bradley, §t@, Hitachi, Mitsubishi, Moeller,
Omron, Siemens, Telemecanique. W symulowarsyodowiskach istoti role petnia srodki
transportu bliskiego takie jak:s&@ocigi, winda, manipulator 3-osiowy.

@

Rys. 12. Widok przyktadowego ekranu symulacyjnego oprogréamiw ITS PLC — magazyn
automatyczny

— Simulation Software for Road Traffic Informationssgm

Program ten sky do symulacji systemu informacji drogowej. Zapeavmealistycza
grafike (rys. 13) umaliwiajaca analiz warunkéw ruchu, w§wietlanie komunikatow
bezpieczéstwa na znakach ostrzegawczych. Ponadto pozwalaymalowanie: modutu
wyswietlacza graficznego zapaghijacego 10 znakéw drogowych, alfanumerycznego
modutu wyswietlacza o pojemnigi 20 wiadoméci, modutu radaru. Mae pracowa w dwoch
trybach: gcznym i automatycznym. W trybieaznym istnieje mgiwosé zapoznania giz
funkcjonalndgcia systemu informacji drogowej. W trybie automatyaanyaplikacja
symulacyjna wspotpracuje z rzeczywistym sterowmikidPLC. Sterowanie systemem
informacji drogowej odbywa siw tym przypadku na podstawie sygnatow z wirtualnyc
czujnikéw oraz algorytmu realizowanego przez sterviéw

Road Traffic Information System
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2.4. Inne pomoce dydaktyczne

Dzigki uprzejmdgci firmy AREX Sp. z 0.0. z Gdska podczas zg w laboratorium
studenci maj takze dos¢p do programu KoS [5]. Jest on przeznaczony dorprogwania
sterownika sygnalizacjfwietlnej ASC-42 produkcji AREX. Drugim udagnionym przez
wyzej wymieniora firme¢ programem jest SImMASC. Jest to program symulacyjny
wykorzystywany do sprawdzenia popraweciologicznej programu steragego sygnalizagj
swietlna [7]. Sprawdzanie programu sygnalizacji jest calicdsvprogramowe i nie wymaga
posiadania sterownika ASC-42. Symulator SImMASC Y&t z programu sygnalizacji
przygotowanego przy wykorzystaniu programu konfagyjnego KoS. Na rys. 14 i 15
przedstawiono odpowiednio zrzuty przykladowych akra z programu Kos i SImASC.

“F Program1.
8| i[[n _1[t[x]+] ole[e[e|e]~[x B & &6
| | lest |

Dhugoséeykhe [0 sek  Offset [0 sek  Koardynacia: [brok -

wwwwwww

sssss

M g |
8 [Czascykiu: 35 Selunda:e | 4

Kursor : 4
Rys. 15.Zrzut przyktadowego ekranu z programu SimASC

W miesicu pa&dzierniku 2012 roku firma DGI Futura S.C. z Wroclawrzekazata ATH
licenci na wytkowanie swojego oprogramowania wspomagejo pra¢ inzynierow
transportu. Oprogramowanie to pracuje w systemitoéad i skitada siz kilku modutéw.
Jednym z nich jest GA Sygnalizacja, ktora zmoznaleé¢ zastosowanie w nauczaniu
przedmiotuSterowanie i monitoringStuzy do projektowania oraz zadzania sygnalizagj
uliczna wsrodowisku CAD. Umaliwia tworzenie programéw: statoczasowych,
akomodacyjnych, wahadtowych, startowych, n&owych, edycji faz | przé¢
migdzyfazowych, wizualp prezentagj bleddw oraz optymalizagjprogramow. Przyktadowy
ekran programu zamieszczono narys. 16.
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Rys. 16.Zrzut przyktadowego ekranu z programu GA Sygnaj&ac

PODSUMOWANIE

Ksztalcenie z zakresu automatyki i sterowania nipliwie nalezy do kanonu ksztatcenia
inzynierskiego. Take inzynier transportu powinien posiadgewry podstawow wiedz
z tego zakresu. Jednym z modutdw, ktoryzgttemu celowi na kierunki@iransportw ATH
jestSterowanie i monitoringa w szczegolriei laboratorium z tego przedmiotu.

Dzigki przedstawionemu w artykule wypasmiu dydaktycznemu nibwe jest
praktyczne zapoznanie studentdbw z nowoczesnymiemsyshi sterowania stosowanymi
w transporcie bliskim oraz w ruchu ulicznym i dregon. Studenci maj sposobné&t
samodzielnego programowania sterownikbw PLC, twaeze prostych aplikacji
wizualizacyjnych. Sterowniki PLC magby¢ wykorzystywane do sterowania sygnalizacj
swietlna, jednak, wtym przypadku, ich programowania jestiazliwe. W trakcie
laboratorium studenci zos#ajzaznajomieni z metodami programowania sterownikéw
dedykowanych sterowaniu sygnalizacjDzigcki temu mog poréwna efektywnad¢ obu
narzdzi, to jest sterownika PLC i sterownika dedykowgmeé/Ne wspoétczesnym transporcie
wielka role odrywag systemy informacji drogowej, ktore tak s prezentowane stuchaczom
w trakcie zag¢ laboratoryjnych.

Potencjalne maiwosci wykorzystania w procesie ksztalcenia zgromadgone
wyposaenia dydaktycznego znacznie wykragzppza realne jego zastosowanie w trakcie
zaj¢ z laboratoriumSterowania i monitoringuBedzie ono jednak stanopodstaw wielu
prac dyplomowych prowadzonych na kierunKwansport Udostpniane jest ono tale
powstagcemu kotu naukowemu.

CONTROL AND MONITORING LABORATORY
IN THE TRANSPORT ACADEMIC COURSE

Abstract

Transport is a very broad academic course enconipgsamong others educational modules
related to means of transport, infrastructure, deshs of management, shipping, logistics, law,
ecology etc. This makes proper preparation of cule and class schedules a considerable challenge.
Contents taught within particular educational mogkilas well as accessories and didactic methods
used are also important. The present article déssithe role of the Control and monitoring module
in the Transport course at the University of BieMiata. The authors hope to elicit discussion with
the academic community about goals, methods anesaodes used to teach particular classes and its
blocks at the Transport course.
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