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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: PODSTAWY AUTOMATYKI I ROBOTYKI
Kod przedmiotu: Epr

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Mechanika i budowa maszyn

Specjalno$¢: Eksploatacja Sitowni Okretowych

Modut: tresci kierunkowych

Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: IV

Profil: praktyczny

Prowadzacy: dr hab. inz. Jerzy Garus

CEL PRZEDMIOTU

Student poznaje budowe i zasade dziatania uktadéw sterowania automatycznego.

Poznaje metody opisu uktadow automatycznego sterowania oraz metody analizy liniowych uktadéw
sterowania automatycznego.

Wyksztatca umiejetnosci wyznaczania charakterystyk dynamicznych uktadéw liniowych i okreslania na
podstawie charakterystyk wtasciwosci dynamiczne uktadow.

Wyksztatca umiejetnosci okreslania na podstawie charakterystyk wtasciwosci dynamiczne uktadéw oraz
przeprowadzania analizy uktadow regulacji automatyczne;.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Znajomos¢ rownan rézniczkowych, algebry liniowej i liczb zespolonych.

EFEKTY KSZTALCENIA

Zna i rozumie pojecia zwigzane z automatyka

Zna modele transmitancyjne podstawowych obiektéw dynamicznych i ich praktyczne przyktady
Dysponuje wiedza z zakresu metod badania stabilnosci obiektéw i uktadéw sterowania

Potrafi opisa¢ zachowanie sie obiektu regulacji i uktadu sterowania w dziedzinie czasu i czestotliwosci

Zna role systemow sterowania i automatyki we wspoétczesnej rzeczywistosci

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY ;L‘Zzbii
Wprowadzenie do automatyki i podstawowe pojecia automatyki 2
Podstawowe cztony dynamiczne uktadoéw automatyki, klasyfikacja UAR 2
Opis matematyczny UAR 2
Charakterystyki podstawowych cztonéw dynamicznych UAR 2
Stabilno$¢ liniowych uktadoéw sterowania automatycznego 2
Jakos¢ i korekcja liniowych uktadow sterowania automatycznego 2
Razem 12
CWICZENIA
Rozwigzywanie rownan rézniczkowych met przeksztatcenia Laplace’a 2
Algebra schematéw blokowych 2
kolokwium 2
Razem 6

ZAJECIA LABORATORYJNE
Badanie charakterystyk dynamicznych UAR 3
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Badanie stabilno$ci UAR

Razem
NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Notebook z projektorem
Zestaw programéw symalacyjnych.
Stanowiska laboratoryjne

SPOSOBY OCENY

FORMUJACA
Sprawdzian EK1-EK4
Wykonanie zadanie praktycznego EK2-EK4
Wykonanie ¢wiczenia praktycznego EK3-EK5
PODSUMOWUJACA

Kolokwium EK1-EK5

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr v razem

udziat w wyktadach 12 12
udziat w ¢wiczeniach 6 6
udziat w zajeciach laboratoryjnych 12 12
Przygotowanie sie do wyktadéw i ¢wiczen 12 12
Rozwigzywanie zadan domowych 10 10
Konsultacje 8 8
Przygotowanie sie do egzaminu 6 6
Przygotowanie do éwiczen, laboratoriéw 12 12
Przygotowanie sie do kolokwium 4 4
Opracowanie sprawozdan z laboratorium 8 8
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 90 90
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
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Formy oceny
Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Zna i rozumie pojecia zwigzane z automatykg
EK1 |Nie zna i nie rozumie poje¢ zwigzanych z |Stabo i do$¢ chaotycznie zna i rozumie  |Zna i rozumie pojecia zwiazane z Dotbrze zrlla ! roztur?lefOJtQOa zwigzane z
automatyka pojecia zwigzane z automatyka automatyka automaty a I potrafi zilustrowac
przyktadami
Zna modele transmitancyjne podstawowych obiektow dynamicznych i ich praktyczne przyktady
Nie zna modeli transmitancyjnych Stabo zna modele transmitancyjne Zna modele transmitancyjne Dobrze zna modelle trellnsmltancyjne .
EK2 S ; " . , e , . |podstawowych obiektéw dynamicznych i
podstawowych obiektéw dynamicznych |podstawowych obiektéw dynamicznych i |podstawowych obiektéw dynamicznychii |. h brakt Ktad i
ani ich praktycznych przyktadéw wybidérczo ich praktyczne przyktady ich praktyczne przyktady fk*apdrgcglczne przyiiady reajizowane w
Dysponuje wiedzg z zakresu metod badania stabilnosci obiektow i uktadéw sterowania
k3 |Nie dysponuje wiedza z zakresu metod | Stabo i chaotycznie dysponuje wiedzg z | Dysponuje wiedzg z zakresu metod Biegle dysponuje wiedzg z zakresu
badania stabilno$ci obiektow i uktadéw |zakresu metod badania stabilno$ci badania stabilno$ci obiektéw i uktadéw |metod badania stabilno$ci obiektow i
sterowania obiektéw i uktadéw sterowania sterowania uktadéw sterowania
Potrafi opisac zachowanie sie obiektu regulacji i uktadu sterowania w dziedzinie czasu i czestotliwosci
EKa4 |Nie potrafi opisac zachowanie sig Stabo potrafi opisa¢ zachowanie sig Potrafi opisa¢ zachowanie sig obiektu Dobrze potrafi opisa¢ zachowanie sig
obiektu regulacji i uktadu sterowania w  |obiektu regulacji i uktadu sterowaniaw |regulacji i uktadu sterowania w obiektu regulacji i uktadu sterowania w
dziedzinie czasu i czestotliwosci dziedzinie czasu i czestotliwosci dziedzinie czasu i czestotliwosci dziedzinie czasu i czestotliwosci
Zna role systemow sterowania i automatyki we wspotczesnej rzeczywistosci
ks |Nie zna roli systemow sterowania i Stabo zna role systeméw sterowania i Zna role systeméw sterowania i Dobrze zna role systemow sterowania i

automatyki we wspotczesnej
rzeczywistosci

automatyki we wspotczesnej

automatyki we wspotczesnej

rzeczywistosci

rzeczywisto$ci

automatyki we wspotczesnej
rzeczywistosci




