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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZ  TALCENIA

Celem ksztatcenia w ramach tego przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawami
wiedzg z dziedziny automatyki, przydatng w wielu przedmiotach specjalistycznych, zwigzang
z zagadnieniami inzynierii produkciji.. Przekazana zostanie podstawowa wiedza z automatyki
tj. podstawowe pojecia automatyki, ukltady automatyki, ich klasyfikacja i opis matematyczny,

Cel transformacja Laplace’a, transmitancja obiektu, elementy liniowych uktadéw automatyki i ich
modutu | charakterystyki, kryteria stabilnosci, metody sterowania, uktady regulacji ciagtej i nieciagtej,
hydrauliczne, pneumatyczne i elektryczne elementy uktadéw automatyki oraz przyktady ich
zastosowania. Ponadto celem jest pokazanie zasad i znaczenia automatyzacji w
przedsiebiorstwach produkcyjnych i innych oraz wptywu na wydajnosé i uzyskiwana jakosc.
Forma Lo Lo
: odniesienie do | odniesienie do
Symbol Efekty ksztatcenia prowacjzgma efektow efektow
efektu Wi cZIIE;Jp Siime) kierunkowych obszarowych
Student zna podstawowe rodzaje uktadéw
W_01 |automatyki, zasady ich dziatania i celowos¢ ich | wykiad K_wi1 T1A_WO03
stosowania.
, . . K W1 T1A W01
Student ma wiedze w zakresie zasad modelowania KW02 T1A_ W02
W_02 | prostych uktadéw mechanicznych, elektrycznych i|wykfad K W04 T1A_WO03
tynowych. 5 T1A W06
prynowy K_wi1 TIA W07
Stud ; ; ; . T1A W01
udent ma wiedze w zakresie analizy elementow i K_Wo01
w_03 ; . S wyktad KWL T1A W03
uktadéw automatyki w dziedzinie czasu. _ T1A W07
Student ma wiedze w zakresie analizy elementow i K_Wo01 T1A wol
W_04 , . AN e wyktad K W11 T1A_WO03
uktadéw automatyki w dziedzinie czestotliwosci. — T1A W07
W 05 Student ma wiedzg w zakresie algebry schematow wyklad K Wil T1A W03
blokowych
Student ma wiedze zwigzang z badaniem stabilnosci K_wo1 T1A WOl
W_06 R i ; - | wyktad KWL T1A W07
oraz oceng jakosci uktadow automatycznej regulacji. _ T1A W03
W 07 Student ma pqutawowq W|§dze w zakresie analizy i wyklad K Wil T1A W03
syntezy uktadéw automatyki.
U o1 Potrafi wyznaczy¢ transmitancje prostego uktadu na ewiczenia | KWl T1A_WO03
B podstawie modelu fizycznego. K_U03 TA1_UO3
U 02 Potrafi wykorzysta¢ przeksztalcenie Laplace’a w ewiczenia | KW T1A_WO03
B analizie elementéw i uktadéw automatyki. K_U03 TA1_UO3
Potrafi wyznaczy¢ odpowiedz uktadu na dane| . . . K W11 T1A_WO03
Vo3 zaktocenie. cwiczenia | “uos TAL_UO03
Potrafi wyznaczy¢ charakterystyki czestotliwosciowe | . . . K W11 T1A_WO03
U041 ktadu. cwiczenia | k"yo3 TA1_UO3
. ] . . s . K_W11 T1A W03
U_05 | Potrafi wyznaczyc¢ transmitancje zastepczg uktadu cwiczenia |03 TAL U03
U 06 Potrafi zbada¢ stabilnos¢ uktadu i wyznaczy¢ éwiczenia | KWLl T1A_WO3
- wartosci wskaznikéw jakosci uktadu automatyki. K_U03 TAL_UO03
K o1 Ma sSwiadomos¢ wplywu stosowania ukladow | wyktad K_W11 R’i‘—\t’ygf
- automatyki na rozwoj inzynierii produkciji. ¢wiczenia |K_U15 TAL_U10
Rozumie potrzebe stalego uzupetniania wiedzy w
K_02 zakresie ukladéw automatyki z uwagi na ich wykiad K_Ko1 T1A K01
- ! N Y g éwiczenia | K_U06 TA1_U05
dynamiczny rozwo;.




Tresci ksztalcenia:

1. Tresci ksztalcenia w zakresie wykfadu

Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efekté\_/v
wyktadu ksztatcenia
dla modutu
Wprowadzenie. Podstawowe pojecia wystepujace w automatyce, ogolne |w o1
1 schematy uktadu automatyki i klasyfikacja uktadéw automatyki, przyktady |K_01
uktadéw automatyki -2 godz. K_02
Opis elementow i uktadow liniowych. Przeksztalcenie Laplace’a, transmitancja | w g2
operatorowa i macierz transmitancji, opis uktadu z uzyciem wspotrzednych |w 03
213 stanu, wyznaczanie charakterystyki statycznej i odpowiedzi na dane |K 01
wymuszenie z transmitancji operatorowej -3 godz. K02
Wiasnosci statyczne i dynamiczne podstawowych elementéw liniowych: w—gg
3/4 | proporcjonalnych | rzedu, calkujacego, rézniczkujgacych, oscylacyjnych ik o1
opo6zniajacych ora ich przyktady-3 godz. K:OZ
Algebra schematow blokowych. Podstawowe potaczenia, przeksztatcanie | w_05
5/6 |schematéw blokowych, metody wyznaczania transmitancji zastepczych |K_01
zlozonych uktadéw-3 godz. K_02
W_02
Uktadanie schematéw blokowych na podstawie ich schematéw fizycznych. | W_05
6/7 | Wyznaczanie i wstepna analiza transmitancji-2 godz. K_01
K_02
Charakterystyki  czestotliwosciowe.  Transmitancja widmowa, rodzaje
charakterystyk, charakterystyki czestotliwosciowe elementéw podstawowych, | w_o4
7/8 | charakterystyki logarytmiczne dla pofaczenia szeregowego, podstawowe |K 01
sposoby doswiadczalnego wyznaczania charakterystyk czestotliwosciowych-3 | K_02
godz.
wW_02
Charakterystyki typowych obiektow regulacji. Obiekt statyczny i astatyczny |w o7
oraz ich charakterystyki skokowe i czestotliwosciowe, przyktady obiektow, | W_03
9 doswiadczalne wyznaczanie charakterystyk statycznych, skokowych i \livﬁof
czestotliwosciowych obiektéw -2 godz. K 02
W _03
w_04
10 Regulatory PID. Struktury, charakterystyki regulatoréw PID-2 godz. \}iV_OOf
K_02
Stabilnos¢ liniowych uktadéw automatyki. Ogélne warunki stabilnosci, kryteria | w_o06
11/12 |stabilnosci: Hurwitza, Nyquista dla charakterystyk amplitudowo-fazowych i|K_01
logarytmicznych-3 godz. K02
Jako$¢ ukladow automatyki. Doktadnosé statyczna, wskazniki jakosci|w_06
12/13 | przebiegéw czasowych, wskazniki dotyczace charakterystyk | K_01
czestotliwosciowych, catkowe wskazniki jakosci -2 godz. K02
Wybrane zagadnienia syntezy liniowych uktadéw automatyki. Wybor rodzaju | w_07
13/14 |regulatora, dobdr nastaw regulatora wedtug zasadniczych cech przebiegu | K01
przejsciowego, metoda Zieglera-Nicholsa-2 godz. K_02
14/15 Uktady regulacji dwustawnej. Charakterystyki regulatoréw, przebiegi w uktadzie \év—oof
regulacji statowartosciowej, korekcja regulatoréw dwupotozeniowych-3 godz. K 02

2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen




Odniesienie
N,r zajec Tresci ksztalcenia do efektoyv
éwicz. ksztatcenia
dla modutu
L , . . W-02
1 Wyznaczanie rownan elementéw automatyki U o1
; , W_03
2 Przeksztalcenie Laplace’a U 02
W_03
Wyznaczanie odpowiedzi uktadéw na zadane wymuszenie u_02
3 u_03
Algebra schematéw blokowych W05
4 gebra schematow blokowyc U 05
. L W_04
5 Charakterystyki czestotliwosciowe U 04
S PR W_06
6 Stabilnos¢ uktadow liniowych U 06
L . . W_06
7 Ocena jako$ci uktadow automatyki U 06
8 Zaliczenie ¢wiczen

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia
efektu

Wyktad
W 01 Egzamin pisemny w formie odpowiedzi na 5 pytan wybieranych przez studenta sposréd 8.
Do Ocena pozytywna wymaga uzyskania 50% punktéw, ocena bardzo dobra wymaga uzyskania
w_06 | 90% punktdw.
w o1 | Cwiczenia
do Sprawdziany pisemne (tzw. kartkdwki) na kazdych zajeciach, ocena ¢wiczen jest oceng
\L’Jv—é)f Srednig. Sprawdzian pisemny na zakonczenie ¢wiczen dla studentéw o sredniej ponizej
Do minimum pozwalajgcego na ich zaliczenie oraz dajace mozliwosé podniesienia oceny z
U 06 éwiczen.
E_gg Obserwacja postawy studenta podczas zaje¢ dydaktycznych, dyskusja podczas ¢wiczen




D. NAKEAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

. . obci azenie
Rodzaj aktywno $ci studenta
1 | Udziat w wykiadach 30
2 | Udziat w éwiczeniach 15
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 4
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie 2
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezpo $rednim udziale nauczyciela 52
akademickiego
10 |Liczba punktéw ECTS, kt6r a student uzyskuje na zaj eciach
wymagaj acych bezpo sredniego udziatu nauczyciela akademickiego 2
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Ssamodzielne studiowanie tematyki wyktadow 25
12 | Ssamodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen 10
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 6
14 | samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentagii
18 | Przygotowanie do egzaminu 20
19 | Przygotowanie do sprawdzianu na wyktadzie
20 | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 56
21 |Liczba punktéw ECTS, ktér a student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 2
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obci gzenie prac g studenta 108
23 Punkty ECTS za modut 4
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwi azany z zajeciami o charakterze praktycznym 76
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 |Liczba punktow ECTS, ktér g student uzyskuje w ramach zaj e¢ o
charakterze praktycznym 3
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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