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USYTUOWANIE PRZEDMIOTU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

ZARZADZANIE | INZYNIERIA PRODUKCJI

Poziom ksztafcenia | stopien

Profil studiow

Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne i niestacjonarne

Zakres

Wszystkie zakresy

Jednostka prowadzgca przedmiot | Katedra Automatyki i Robotyki CLTM

Koordynator przedmiotu

dr inz. Marta Grzyb .
dr hab. inz. Leszek Plonecki, prof. PSk

Zatwierdzit

dr hab. inz. Dariusz Bojczuk, prof. PSk

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu Obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski

Usytuowanie w planie | Studia stacjonarne Semestr VI

studiow - semestr studia niestacjonarne | Semestr VI

Wymagania wstepne Brak

Egzamin (TAK/NIE) TAK

Liczba punktéw ECTS 4

Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia Iak;iourrz:]to- projekt inne

studia

Liczba godzin | stacjonarne: 30 15

w semestrze | studia
niestacjonarne: 18 9




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty uczenia sie efektow
efektu .
kierunkowych
WOl Student. zZna lpods.ta\.rvowe ro’d'zgje uktadéw .automatykl, ZIP1 W11
zasady ich dziatania i celowo$¢ ich stosowania. -
. . ZIP1_Wo1
Student ma zaawansowang wiedze w zakresie zasad =
) X . ZIP1_WO02
W02 |modelowania prostych uktadéw mechanicznych, elek- ZIP1 W04
trycznych i ptynowych. ZIP1:W11
W03 Student ma zaawansowang wiedze w zakresie analizy ZIP1_Wo01
elementéw i uktadéw automatyki w dziedzinie czasu. ZIP1_W11
. Student ma zaawansowang wiedze w zakresie analizy
Wiedza W04 | elementow i uktadéw automatyki w dziedzinie czestotli- ZIP1_WO01
WOSGI ZIP1_W11
W05 Student ma wiedze w zakresie algebry schematéw blo- ZIP1 W11
kowych. —
Student ma zaawansowang wiedze zwigzang z bada-
: N PN . ZIP1_Wo01
WO06 | niem stabilnosci oraz oceng jakosci uktadéw automa- =
) .. ZIP1_W11
tycznej regulacji. —
Wo7 Student ma wiedze w zakresie analizy i syntezy uktadow ZIP1 W11
automatyki. —
Potrafi wyznaczy¢ transmitancje prostego uktadu na ZIP1_U03
o1 odstawie modelu fizycznego ZIP1_U06
p ycznego. ZIP1_U15
Potrafi wykorzysta¢ przeksztatcenie Laplace’a w analizie ZIP1_Uo3
uo2 elementow i uktadow automatyki ZIP1_U06
yKl- ZIP1_U15
. ] . \ ZIP1_U03
uo3 Ei(;trafl wyznaczy¢ odpowiedz uktadu na dane zaktéce- ZIP1_U06
- . ' ZIP1_U15
Umiejetnosci =
Potrafi wyznaczyé charakterystyki czestotliwosciowe ZIp1_U03
o4 | oo YEnacs ystyl - cze ZIP1_U06
) ZIP1_U15
ZIP1_U03
U05 | Potrafi wyznaczy¢ transmitancje zastepczg uktadu ZIP1_U06
ZIP1 _U15
Potrafi zbada¢ stabilno$¢ uktadu i wyznaczy¢é wartosci ZIp1_U03
U061\ skaznikow jakosci ukiadu automatyki ZIP1_U06
J yKl- ZIP1_U15
KO1 Ma SW|a’d_o_m_osc; V\{_p’rywu sto__sowanla uktadow automatyki Z1P1 K02
. na rozwoj inzynierii produkciji. -
Kompetencje - ——
spoleczne R_ozumle potrzebe staiggo uzup_eima.ma W|edzy_ w zakre-
K02 |sie uktadow automatyki z uwagi na ich dynamiczny roz- ZIP1_KO01
woj.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. . Tresci programowe
zajeé

1. Wprowadzenie. Podstawowe pojecia wystepujgce w automatyce, ogélne schema-
ty uktadu automatyki i klasyfikacja uktadéw automatyki, przyktady uktadéw auto-
matyki.

2. Opis elementéw i uktadow liniowych. Przeksztatcenie Laplace’a, transmitancja
operatorowa i macierz transmitancji, opis ukfadu z uzyciem wspotrzednych stanu,
wyznaczanie charakterystyki statycznej i odpowiedzi na dane wymuszenie z
transmitancji operatorowe;.

3. Wiasnosci statyczne i dynamiczne podstawowych elementéw liniowych: propor-

wykfad

2



cjonalnych | rzedu, catkujgcego, rézniczkujgcych, oscylacyjnych i opdzniajgcych
ora ich przyktady.

4. Algebra schematéw blokowych. Podstawowe potaczenia, przeksztatcanie sche-
matow blokowych, metody wyznaczania transmitancji zastepczych ztozonych
uktadow.

5. Uktadanie schematéw blokowych na podstawie ich schematéw fizycznych. Wy-
znaczanie i wstepna analiza transmitancji.

6. Charakterystyki czestotliwosciowe. Transmitancja widmowa, rodzaje charaktery-
styk, charakterystyki czestotliwosciowe elementéw podstawowych, charakterysty-
ki logarytmiczne dla potaczenia szeregowego, podstawowe sposoby doswiad-
czalnego wyznaczania charakterystyk czestotliwo$ciowych.

7. Charakterystyki typowych obiektow regulacji. Obiekt statyczny i astatyczny oraz
ich charakterystyki skokowe i czestotliwosciowe, przyktady obiektéw, doswiad-
czalne wyznaczanie charakterystyk statycznych, skokowych i czestotliwosciowych
obiektow.

8. Regulatory PID. Struktury, charakterystyki regulatoréw PID.

9. Stabilnos¢ liniowych uktadéw automatyki. Ogolne warunki stabilnosci, kryterium
stabilnosci Hurwitza,

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

11. Wybrane zagadnienia syntezy liniowych ukfadéw automatyki. Wybér rodzaju re-
gulatora, dobdr nastaw regulatora wedlug zasadniczych cech przebiegu przej-
Sciowego, metoda Zieglera-Nicholsa.

12. Ukiady regulacji dwustawnej. Charakterystyki regulatoréw, przebiegi w uktadzie
regulacji statowartosciowe;j.

1. Wyznaczanie rownan elementéw automatyki.

2. Przeksztatcenie Laplace’a.

3. Wyznaczanie odpowiedzi uktadéw na zadane wymuszenie.

¢wiczenia | 4. Algebra schematéw blokowych.

5. Charakterystyki czestotliwosciowe.

6. Stabilnos¢ uktadéw liniowych.

7. Ocena jakosci uktadow automatyki.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia (zaznaczyc x)

efektu

Egzamin Egzamin
ustny pisemny

Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne

wo1

X

w02

W03

W04

W05

W06

wo7

XX | X[ X|X|X

uo1

uo2

uo3

uo4

uos

uo6

XXX | X | X|X

K01

x

K02




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

For_m’a Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajec

wykfad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu.
Sprawdziany pisemne (tzw. kartkdwki) na kazdych zaje-
ciach, ocena ¢wiczen jest oceng $rednig. Sprawdzian pi-

¢wiczenia zaliczenie z oceng semny na zakonczenie ¢wiczen dla studentéw o $redniej

ponizej minimum (50%) pozwalajgcego na ich zaliczenie
oraz dajgce mozliwos¢ podniesienia oceny z ¢wiczen.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéow ECTS
Obciazenie studenta nnglga
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem Wic|L|P Wi C|L|P]|S h
’ studiow 30 | 15 18 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 | 2 4 | 2 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego o1 33 .
Liczba punktow ECTS, ktorg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,0 1,3 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
S studenta 49 67 h
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 2,0 2,7 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami
£ o charakterze praktycznym 33 33 L
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o charak- 1,3 1,3 ECTS
terze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca stu-
9. denta 100 100 h
10, Punkty ECTS za n.10du.i o ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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