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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-N1-AiR-106

Nazwa przedmiotu Propedeutyka automatyki
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Propedeutics of automation
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia niestacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzgca przedmiot | Katedra Technik Komputerowych i Uzbrojenia

Koordynator przedmiotu prof. dr hab. inz. Zbigniew Koruba

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

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

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 1

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 2

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

Liczba godzin

w semestrze 18




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
e AiR1_W01
Definiuje podstawowe pojecia i okreslenia najwazniej- AIRL W08
szych zagadnien z zakresu propedeutyki automatyki. ARL W16
W01 |Definiuje oraz wymienia podstawowe czujniki wykorzy- AR1T W17
stywane w uktadach automatyki. Wymienia i wyjasnia -
Wiedza dziatanie elementéw wykonawczych automatyki.
Wyjasnia rodzaje charakterystyk podstawowych elemen- ﬁ:si—w%
W02 |téw automatyki. Definiuje proces regulacji i opisuje pod- i
: ' . AIR1_W16
stawowe rodzaje schematéw regulacji.
Kompetencje K01 Potrafi pracowac¢ w zespole. AiR1_K04
spoteczne

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

.. Tresci programowe
zajec* prog

Pojecia podstawowe. Rys historyczny automatyki. Przyktady uktadéw automatyczne-
go sterowania. Sensory. Metody pomiaru. Sygnaty pomiarowe. Czujniki inteligentne.
Budowa systemu pomiarowego. Czujniki potozenia i predkos$ci. Czujniki sity i momen-
tu sity. Czujniki obecnosci, cisnienia i przeptywu. Elementy wykonawcze automatyki.
Transmitancja operatorowa, podstawowe elementy automatyki. Charakterystyki pod-
stawowych elementéw automatyki. Schematy blokowe i modelowanie w automatyce.
wykfad Regulatory w uktadach regulacji automatycznej. Schematy regulacji. Potgczenia
szeregowe, rownolegte i ze sprzezeniem zwrotnym. Zadania regulatorow w uktadach
regulacji automatycznej; podziat regulatoréw: pneumatyczne, hydrauliczne, elek-
tryczne, mieszane; regulatory bezposredniego dziatania; definicja i opisy regulatoréw
i korektorow. Dwa podstawowe schematy regulacji: regulacja uchybowa, sterowanie
zmiennymi stanu; regulator proporcjonalno — catkujgco — rézniczkujgcy (PID — Pro-
portional — Integral — Differential).

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wo1 X
w02 X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
FO_I‘m’iI Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zajec



NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
W C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw - h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 20 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 0,8 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 30 h
6. Liczba punktéw E(_'JTS, _ktorq student uzyskuje 12 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 0 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. . . 0,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 50 h
10, Punkty ECTS za n'10du.% N 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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