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1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Podstawy automatyki

Kod przedmiotu*

Nazwa jednostki
prowadzacej kierunek

Wydziat Nauk Scistych | Technicznych

Nazwa jednostki
realizujgcej przedmiot

Wydziat Nauk Scistych | Technicznych
Instytut Informatyki

Kierunek studiow

Mechatronika

Poziom studiow

studia I-go stopnia

Profil

praktyczny

Forma studiow

studia stacjonarne

Rok i semestr/y studiow

Il rok, 4 semestr

Rodzaj przedmiotu

przedmiot podstawowy

Jezyk wyktadowy

polski

Koordynator

prof. dr hab. inz. Lucyna Leniowska

Imie i nazwisko osoby
prowadzacej [ osob
prowadzacych

prof. dr hab. inz. Lucyna Leniowska
mgr Marcin Pater
dr Bogumit Hotota

* -opcjonalnie, zgodnie z ustaleniami w Jednostce

1.1. Formy zaje¢ dydaktycznych, wymiar godzin i punktéw ECTS

Semestr . Inne Liczba pkt.
- Wykt. | Cw. | Konw. | Lab. | Sem. ZP Prakt. (jakie?) ECTS
4 30 15 30 5

1.2. Sposdb realizacji zajed
zajecia w formie tradycyjne;

] zajecia realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢

1.3 Forma zaliczenia przedmiotu (z toku) (egzamin, zaliczenie z oceng, zaliczenie bez oceny)

Wyktad —egzamin.

Cwiczenia — zaliczenie z oceng
Laboratoria —zaliczenie z ocena.

2. WYMAGANIA WSTEPNE

Wymagana ogodlna znajomosc zagadnien wyktadanych na przedmiotach: fizyka, matematyka,
elektrotechnika, podstawy programowania.




3. CELE, EFEKTY UCZENIA SIE, TRESCI PROGRAMOWE | STOSOWANE METODY DYDAKTYCZNE

3.1 Cele przedmiotu

1 Zdobycie wiedzy i umiejetnosci praktycznych w modelowaniu, analizie i projektowaniu
liniowych uktadow sterowania.

s Zdobycie umiejetnosci praktycznych w stosowaniu oprogramowania Matlab w zakresie
przydatnym w automatyce.

3.2 Efekty uczenia sie dla przedmiotu

EK (efekt
uczenia sie)

Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu

Odniesienie do
efektow
kierunkowych *

EK_o1

Student zna i rozumie zagadnienia z matematyki
potrzebne w automatyce; posiada wiedze w zakresie:
zastosowania przeksztatcenia Laplace'a i przeksztatcenia
Fouriera.

K_Woa

EK_o2

Student ma wiedze ogdlng z zakresu fizyki, mechaniki,
elektrotechniki, przydatng do modelowanie obiektéw
sterowania.

K_Wo2

EK_o3

Student zna i rozumie pojecia zwigzane z automatyksa,
zagadnienia z zakresu automatycznej regulacji, a w
szczegodlnosci zna modele transmitancyjne podstawowych
cztondw dynamicznych, metody badania stabilnosci
uktadow liniowych i oceny jakosci regulacji.

K_Wosg

EK_o4

Student potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz
danych i innych zrodef; potrafi integrowac uzyskane
informacje, dokonywac ich interpretacji, a takze wyciggac
whnioski oraz formutowac i uzasadniac opinie.

K_Uoa

EK_osg

Student potrafi zbudowa¢ model uktadu regulacji w postaci
schematu blokowego, przeksztatcaé schematy blokowe
wyznaczajac transmitancje zastepcza, interpretowac
uzyskane wyniki i wykorzysta¢ je do formutowania
i rozwigzywania zadan inzynierskich.

K_Uog4

EK_o6

Student  potrafi  projektowa¢ ukfady  sterowania
przygotowac zatozenia, dokonac analizy dziatania uktadu
regulacji, dokonal syntezy uktadu reqgulacji i dobrac
parametry regulatora.

K_Uio

EK_o7

Student rozumie potrzebe i jest gotdw do krytycznej oceny
wtasnej wiedzy oraz wynikajacych zniej aspektow
i skutkow dziatalnosci inzyniera.

K_Ko1

'w przypadku sciezki ksztatcenia prowadzacej do uzyskania kwalifikacji nauczycielskich uwzgledni¢ réwniez efekty
uczenia sie ze standardéw ksztatcenia przygotowujgcego do wykonywania zawodu nauczyciela.




3.3 Tresci programowe
A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

1.

Informacje o przedmiocie. Plan przedmiotu. Przeglad literatury obowigzkowej i
uzupetniajacej. Warunki zaliczenia przedmiotu. Rys historyczny, podstawowe pojecia,
przyktady uktaddw automatyki.

. Klasyfikacja uktadow automatycznego sterowania. Uktady statyczne oraz dynamiczne

stacjonarne i niestacjonarne. Rodzaje i struktury uktadow sterowania. Elementy uktadow
regulacji. Pojecie sprzezenia zwrotnego. Sygnaty w uktadach automatycznego sterowania.

Opis matematyczny stacjonarnych uktadéw liniowych ciagtych. Modele uktaddw
dynamicznych (elektryczne, mechaniczne, inne) i sposoby ich analizy.

Rownanie wejscia-wyjscia. Przeksztatcenie Laplace’a i jego zastosowanie w automatyce.
Podstawowe transformaty, wtasnosci, odwrotne przeksztatcenie Laplace’a.

Opis ukfadow automatyki za pomoca schematow strukturalnych. Podstawowe elementy
schematdéw blokowych. Przeksztatcenie schematow blokowych. Charakterystyki czasowe i
czestotliwosciowe elementow automatyki.

Transmitancja operatorowa i widmowa. Model zmiennych stanu uktadéw ciggtych. Zwigzek
pomiedzy modelem zmiennych stanu a modelem wejscia-wyjscia.

Uktady automatycznej regulacji. Statyczne i astatyczne obiekty regulacji. Regulatory
liniowe: P, PI, PD, PID, i ich wtasnosci.

Stabilnos¢ liniowych uktadow automatycznej regulacji. Warunki stabilnosci. Kryteria
algebraiczne i graficzne. Kryterium Hurwitza, Routha. Przyktady.

Stabilnos¢ liniowych uktadéw regulacji — c.d. Kryterium Michajtowa, Nyquista.
Logarytmiczne kryterium stabilnosci. Zapas stabilnosci. Metoda Linii pierwiastkowych.
Bieguny i zera. Metoda przestrzeni i ptaszczyzny fazowej. Badanie stabilnosci-przyktady.

10.

Ocena jakosci liniowych uktaddw automatycznej regulacji-c.d. Catkowe wskazniki jakosci.
Korekcja uktaddw regulacji. Wrazliwosc.

11.

Synteza uktaddéw liniowych automatycznej regulacji SISO. Metody doboru regulatora i jego
parametrow. Metody Zieglera-Nicholsa. Regulator PID-dobdr nastaw.

12.

Synteza uktadow liniowych automatycznej regulacji SISO —c.d. Metoda charakterystyk
czestotliwosciowych. Metoda linii pierwiastkowych.

13.

Przyktady zastosowania pakietu MATLAB/SIMULINK w projektowaniu liniowych uktadow
automatycznej regulacji.

B. Problematyka ¢wiczen

Tresci merytoryczne

1.

Sygnaty w uktadach automatyki. Przeksztatcenie Laplace’a — definicja, wtasnosci,
wyznaczanie transformat i oryginatow przy zastosowaniu poznanych metod.

. Przeksztatcenie Laplace’a c.d. Rozwigzywanie réwnan rozniczkowych, opisujacych

podstawowe uktady fizyczne (liniowe).

. Modelowanie obiektéw sterowania. Metoda zmiennych stanu — zapis rownan stanu i réwnan

wyjscia Wyznaczanie transmitancji obiektow.

. Przeksztatcanie schematow blokowych. Wyznaczanie odpowiedzi obiektu na typowe

wymuszenia.

Badanie stabilnosci uktadow automatyki.

o [»n

. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe podstawowych elementow automatyki.

Kolokwium.




C. Problematyka laboratoriow

Tresci merytoryczne

1. Wprowadzenie. Ogodlne zasady postugiwania sie srodowiskiem MATLAB/SIMULINK cz1.

Ogolne zasady postugiwania sie sSrodowiskiem MATLAB/SIMULINK cz.2.

2.
3.  Wprowadzenie. Ogodlne zasady postugiwania sie srodowiskiem MATLAB/SIMULINK cz.3.
4

Podstawowe elementy (cztony) uktaddw regulacji automatycznej: proporcjonalny,
inercyjny, catkujacy, rozniczkujacy, opdzniajacy - wyznaczanie odpowiedzi czasowych.

v

Charakterystyki czestotliwosciowe podstawowych elementdw dynamicznych.

przestrzeni stanow.

6. Modelowanie systemow fizycznych. Transmitancja operatorowa i modelowanie w

7. Opis uktaddw automatyki za pomocg schematdw strukturalnych. Redukcja schematow.

8. Projektowanie liniowych uktadow regulacji. Algorytmy sterowania: P, |, PI, PD.

9. Regulator PID —dobor nastaw.

10. Stabilnos¢ uktaddw sterowania.

3.4 Metody dydaktyczne

Wyktad - prezentacja multimedialna.
Cwiczenia —rozwigzywanie zadan, analiza przyktaddw, dyskusja.

Laboratoria —omowienie ¢wiczen, praca w grupach, realizacja zadan laboratoryjnych, dyskusja.

4 METODY | KRYTERIA OCENY

4.1 Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Metody oceny efektdw uczenia sie Forma zajec
Symbol efektu (np.: kolokwium, egzamin ustny, egzamin pisemny, dydaktycznych

projekt, sprawozdanie, obserwacja w trakcie zajec) (w, ¢w, ...)

EK o1 I’Eg.zamlln, kqlokw!um, spraw_ozqanle, wykonanie wyklad, ¢w., lab.
¢wiczen, zaliczenie sprawdzianow

EK 02 I’Eg.zamlln, kqlokw!um, sprawozc?anle, wykonanie wyktad, éw., lab.
¢wiczen, zaliczenie sprawdzianow

EK_03 I’Eg.zamlln, kqlokw!um, sprawozc?anle, wykonanie wyktad, éw., lab.
¢wiczen, zaliczenie sprawdzianow

EK_og Ak‘.cywn,osc na zajqqach, udziat w dyskusji, wykonanie éw., lab.
¢wiczen laboratoryjnych

EK_os IIEg.zamlln, kqlokw!um, spraV\{ozqanle, wykonanie wyklad, éw., lab.
¢wiczen, zaliczenie sprawdzianow

EK_06 I,Eg.zamlln, kqlokw!um, spraV\{ozczllanle, wykonanie wyktad, éw., lab.
¢wiczen, zaliczenie sprawdzianow

EK_o7 Ak’_cywn’osc na zajgc_lach, udziatw dYSkUSJI, wykon.arjle wyktad, éw., lab.
¢wiczen laboratoryjnych, obserwacja w trakcie zajec




4.2 Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Wyktad - Egzamin pisemny

Sprawdzenie zatozonych efektow uczenia sie realizowane jest przez ocene wiedzy

i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym, ktory sktada sie z czesci teoretycznej 4-6
pytan i zadan problemowych. Suma punktéw uzyskanych za poszczegdlne zadania jest
podstawa do wystawienia oceny wg tabeli 1.

Tab.1. Punktacja przyjeta podczas oceny egzaminu:

Ocena z przedmiotu
Przedziat | 00 <006 | £196-60% | 61%-70% | 71%-80% | 81%-90% | 91%-100%
punktacji
Ocena 2,0 3,0 3,5 4,0 45 5,0

Cwiczenia: ocena wiedzy i umiejetnosci wykazanych na kolokwium (punktacja j.w.) oraz ocene
przygotowania studenta do poszczegolnych ¢wiczen: aktywnos¢ na zajeciach podnosi stopien
00,5.

Laboratoria: ocena z odpowiedzi i/lub sprawdzianow wejsciowych dwa kolokwia pisemne,

ocena sprawozdan z zajec.

e kolokwium - ocene pozytywna z kolokwium student uzyskuje w przypadku uzyskania
minimum potowy mozliwych do uzyskania punktdw, oceny wyzsze wg tab.1.

e ocene koncowag z laboratorium oblicza sie na podstawie Sredniej ocen otrzymanych
z kolokwium i sprawdziandw oraz sprawozdan, w proporcji 50% ocena z kolokwium, 25%
ocena ze sprawdziandw wejsciowych, 25% ocena ze sprawozdan, przy czym wszystkie oceny
muszg by¢ pozytywne.

5. CALKOWITY NAKEAD PRACY STUDENTA POTRZEBNY DO OSIAGNIECIA ZALOZONYCH
EFEKTOW W GODZINACH ORAZ PUNKTACH ECTS

- Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci aktywnogci
Godziny z harmonogramu studiow 75
Inne z udziatem nauczyciela akademickiego
(udziatw konsultacjach, egzaminie) /
Godziny niekontaktowe — praca wtasna
studenta
(przygotowanie do zaje¢, egzaminu, napisanie >0
referatu itp.)
SUMA GODZIN 132
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 5
* Nalezy uwzglednic, ze 1 pkt ECTS odpowiada 25-30 godzin catkowitego naktadu pracy

studenta.

6. PRAKTYKI ZAWODOWE W RAMACH PRZEDMIOTU

wymiar godzinowy Nie dotyczy

zasady i formy odbywania
praktyk

Nie dotyczy
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Akceptacja Kierownika Jednostki lub osoby upowaznionej
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