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Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéw przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢ polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr semestr 4

Wymagania wstepne

brak wymagan

Egzamin (TAK/NIE) TAK

Liczba punktéw ECTS 5

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢

Liczba godzin

w semestrze 30 15 15




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do

Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu Ki
ierunkowych
Wo1 Student zna podstawowe rodzaje ukfadow automatyki, MiBM1_WO06
zasady ich dziatania i celowos$¢ ich stosowania. MiBM1 W14
Student ma wiedze w zakresie zasad modelowania pro-| MiBM1_WO01
W02 |stych ukfadéw mechanicznych, elektrycznych i ptyno- MiBM1_WO06
wych. MiBM1 W14
W03 Student ma wiedze w zakresie analizy elementéw i ukia- MiBM1_WO06
doéw automatyki w dziedzinie czasu. MiBM1 W14
W04 Student ma wiedze w zakresie analizy elementéw i ukta- MiBM1_WO06
doéw automatyki w dziedzinie czestotliwosci. MiBM1 W14
. Student ma wiedze w zakresie algebry schematoéw blo- MiBM1_WO06
Wiedza WOS 1y owych MiBM1 W14
W06 Student ma wiedze zwigzang z badaniem stabilnosci MiBM1_WO06
oraz oceng jakosci uktadéw automatycznej regulaciji. MiBM1 W14
W07 Student ma podstawowag wiedze w zakresie analizy i MiBM1_WO06
syntezy uktadéw automatyki. MiBM1 W14
Wo8 Student ma podstawowa wiedze dotyczgcg wykorzysty- MiBM1_W06
wanych metod pomiarowych MiBM1 W14
W09 a‘il::degvtv n;St(\;vrine:é?(idotyczaca badan symulacyjnych m:gmtwgg
) MiBM1 W14
Potrafi wyznaczyé transmitancje prostego uktadu na MIBM1_UO1
U0l | podstawie modelu fizycznego. MiBM1_U02
MiBM1_U12
Potrafi wykorzystaé przeksztatcenie Laplace’a w analizie | MiBM1_UO1
UOZ | elementow i uktadow automatyki. MIBM1_UO2
MiBM1_U12
Potrafi wyznaczy¢ odpowiedz uktadu na dane zaktoce- M!BMl_UOl
Uo3 | nie. MiBM1_U02
MiBM1 U12
uo4 Eﬁtarzﬂ wyznaczy¢ charakterystyki czestotliwosciowe m:gmtgg;
’ MiBM1 U12
MiBM1_U01
Umiejetnosci U05 | Potrafi wyznaczy¢ transmitancje zastepczg uktadu MiBM1_U02
MiBM1_U12
Potrafi zbada¢ stabilno$¢ uktadu i wyznaczy¢ wartosci M!BMl_U01
o6 wskaznikéw jakosci uktadu automatyki MIBM1_U02
) MiBM1_U12
Potrafi zbudowaé¢ model symulacyjny elementu lub ukta- | MiIBM1_UO1
UO7 | du automatyki. MiBM1_U02
MiBM1_U12
Potrafi doswiadczalnie wyznaczyé odpowiedz uktadu na MiBM1_U01
UO8 | dane zaktocenie. MIBM1_U02
MiBM1 U12
U09 S’vo’;rr]eizfringtcz)lao;riié syntezy uktadu automatyki podstawo- m:gmtgg;
Y MiBM1_U12
Rozumie potrzebe statego uzupetniania wiedzy w zakre-
. K01 |sie uktadéw automatyki z uwagi na ich dynamiczny roz- MiBM1_KO01
Kompetencije e
spoteczne WOJ', - v - : . -
K02 Ma sma?qm.osclz V\{_p’rywu stq_sowanla uktadow automatyki M!BMl_KOZ
na rozwoj inzynierii produkciji. MiBM1_ KQO5




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec”

Tresci programowe

wyktad

Wprowadzenie. Podstawowe pojecia wystepujgce w automatyce, ogolne schematy
uktadu automatyki i klasyfikacja uktadéw automatyki, przyktady uktadéw automatyki.
Opis elementow i uktaddw liniowych. Przeksztatcenie Laplace’a, transmitancja opera-
torowa, wyznaczanie charakterystyki statycznej i odpowiedzi na dane wymuszenie z
transmitancji operatorowe;.

Wiasnosci statyczne i dynamiczne podstawowych elementdéw liniowych: proporcjo-
nalnych | rzedu, catkujacego, rézniczkujgcych, oscylacyjnych i opézniajgcych oraz ich
przyktady.

Algebra schematéw blokowych. Podstawowe potaczenia, przeksztatcanie schematéow
blokowych, metody wyznaczania transmitancji zastepczych ztozonych uktadow.
Charakterystyki czestotliwosciowe. Transmitancja widmowa, rodzaje charakterystyk,
charakterystyki czestotliwosciowe elementéw podstawowych, charakterystyki loga-
rytmiczne dla potgczenia szeregowego, podstawowe sposoby doswiadczalnego wy-
znaczania charakterystyk czestotliwosciowych.

Charakterystyki typowych obiektéw regulacji. Obiekt statyczny i astatyczny oraz ich
charakterystyki skokowe i czestotliwosciowe, przyktfady obiektow.

Regulatory PID. Struktury, charakterystyki regulatoréw PID.

Stabilnos¢ liniowych ukfadow automatyki. Ogéiny warunek stabilnosci, kryterium sta-
bilnosci: Hurwitza.

Jakos¢ uktadow automatyki. Doktadnosé statyczna, wskazniki jakosci przebiegow
czasowych, wskazniki dotyczgce charakterystyk czestotliwosciowych, catkowe
wskazniki jakosci.

Wybrane zagadnienia syntezy liniowych uktadéw automatyki. Wybér rodzaju regula-
tora, dobdr nastaw regulatora wedtug zasadniczych cech przebiegu przejsciowego,
metoda Zieglera-Nicholsa.

Ukfady regulacji dwustawnej. Charakterystyki regulatoréw, przebiegi w uktadzie regu-
lacji statowartosciowej i mozliwosci ich ksztaltowania.

éwiczenia

Wyznaczanie rownan elementéw automatyki.

Przeksztatcenie Laplace’a i jego wykorzystanie w automatyce.
Wyznaczanie odpowiedzi uktadéw na zadane wymuszenie.
Algebra schematéw blokowych.

Charakterystyki czestotliwosciowe.

Stabilnos¢ uktaddw liniowych.

Ocena jakosci uktadow automatyki.

laboratorium

Modelowanie elementow i uktadéw.

Wyznaczanie charakterystyk cztonéw podstawowych.
Wyznaczanie charakterystyk regulatoréw PID.
Wyznaczanie charakterystyk czestotliwosciowych.
Badanie stabilnosci uktadow.

Badanie serwonapedu z silnikiem elektrycznym.
Badanie uktadu regulacji dwustawne;.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )




efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01-W09 X
U01-U09 X X
K01-K04 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajeé
wykfad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu.
- . . . Uzyskanie co najmniej 50% punktoéw z kolokwiéw w trakcie
¢wiczenia zaliczenie z oceng zajed

: . . Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z kolokwiéw wstepnych
laboratorium | zaliczenie z oceng oo ; . . o
i zaliczenie sprawozdan z poszczegolnych ¢wiczen.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
30 15 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 68 h
" | akademickiego
Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,7 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 57 h
6. Liczba punktéow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 23 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 63 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. . . 2,5 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie pracg studenta 125 h
10 Punkty ECTS za modut 5
B punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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