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Nazwa przedmiotu: PODSTAWY AUTOMATYKI

Kod przedmiotu: Epa

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Automatyka i Robotyka

Specjalnosc¢: Komputerowe wspomaganie automatyki i robotyki
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Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: stacjonarne

Semestr studiéw: Il

Profil: ogélnoakademicki

Prowadzacy: dr hab. inz. Bogdan Zak

CEL PRZEDMIOTU

Student poznaje budowe i zasade dziatania uktadéw sterowania automatycznego.

Poznaje metody opisu liniowych i nieliniowych uktadéw automatycznego sterowania oraz metody ich
analizy.

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

Wyksztatca umiejetnos$ci okreslania wtasciwos$ci dynamicznych uktadéw oraz przeprowadzania analizy
uktaddéw regulacji automatycznej na podstawie ich charakterystyk.

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI

1

EK1

EK2

EK3

EK4

EK5

EK6

EK?7

W1
w2
w3

Znajomos¢ rownan rézniczkowych, algebry liniowej i liczb zespolonych.

EFEKTY KSZTALCENIA

ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujacg algebre, analize, probabilistyke oraz elementy matematyki
dyskretnej i stosowanej, w tym metody numeryczne, niezbedne do: 1) opisu i analizy dziatania obwodow
elektrycznych, uktadow elektronicznych, a takze podstawowych zjawisk fizycznych w nich wystepujacych
2) opisu i analizy dziatania systeméw mechatronicznych, w tym systemoéw zawierajgcych uktady
programowalne i mikrokontrolery 3) syntezy elementéw, uktadéw i systeméw automatyki

ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujacg mechanike, optyke, elekirycznosé, w tym wiedze niezbedng do
zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w elementach i uktadach automatyki oraz w
ich otoczeniu

ma uporzadkowang i podbudowana teoretycznie wiedze w zakresie automatyki, niezbedna do
zrozumienia fizycznych podstaw dziatania systeméw sterowania

potrafi wykorzysta¢ poznane metody i modele matematyczne, a takze symulacje komputerowe do analizy i
oceny dziatania elementéw i uktadéw automatyki i robotyki

potrafi postuzyc sie wtasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, symulatorami oraz
narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji, projektowania i weryfikacji
elementdw, uktadow oraz prostych systemdw automatyki i robotyki

potrafi oceni¢ przydatno$é rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybieraé i stosowaé wtasciwe metody i narzedzia

rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie (studia drugiego i trzeciego stopnia, studia
podyplomowe, kursy) — podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY Liczba

godzin
Podstawowe pojecia automatyki i klasyfikacja UAR 2
Opis matematyczny UAR 4

Charakterystyki dynamiczne liniowych UAR 2
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Analiza liniowych uktadéw sterowania automatycznego
Opis matematyczny uktad6w nieliniowych
Analiza uktad6w nieliniowych

Wtasciwosci i charakterystyki dynamiczne regulatoréw

CWICZENIA
Wyznaczanie charakterystyk dynamicznych UAR
Wyznaczanie wypadkowej transmitancji operatorowej UAR
Badanie stabilnosci UAR
Wyznaczanie drgan wtasnych i funkcji opisujacej uktadu nieliniowego

kolokwium

ZAJECIA LABORATORYJNE
Badanie charakterystyk czasowych podstawowych UAR
Badanie charakterystyk czestotliwo$ciowych UAR
Badanie stabilnosci UAR
Badanie uktadéw korekcyjnych UAR
Badanie i ocena jakosci UAR
Badanie charakterystyk elementéw nieliniowych
Badanie charakterystyk dynamicznych regulatorow

Wyznaczanie funkcji opisujacej i drgarn powstatych w ukitdzie nieliniowym

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE
Notebook z projektorem

Zestaw programéw symalacyjnych.

Stanowiska laboratoryjne

SPOSOBY OCENY

FORMUJACA
Sprawdzian
Wykonanie zadanie praktycznego
Wykonanie ¢wiczenia praktycznego

PODSUMOWUJACA
Kolokwium

Razem

Razem

Razem

EK1-EK6
EK1-EK7
EK1-EK7

EK1-EK6
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Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr ] razem

udziat w wyktadach 24 24
udziat w ¢wiczeniach 12 12
udziat w zajeciach laboratoryjnych 24 24
Przygotowanie sie do wyktaddéw i ¢wiczen 12 12
Rozwigzywanie zadan domowych 10 10
Konsultacje 10 10
Przygotowanie sie do egzaminu 15 15
Przygotowanie do ¢wiczen, laboratoriéw 10 10
Opracowanie sprawozdan z laboratorium 8 8
SUMA GODZIN W SEMESTRZE 125 125
PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 5 5
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze w zakresie automatyki, niezbedng do zrozumienia fizycznych podstaw dziatania systemow sterowania
Nie ma uporzadkowanej teoretycznie Ma uporzadkowana i podbudowgnqw Ma uporzadkowanm podbydo_wana w Ma uporzqdkowanal podbudowapaw

EK3 |wiedze w zakresie automatyki stopniu dostatecznym teoretycznie stopniu dobrym teoretycznie wiedze w stopniu bardzo dobrym teoretycznie

: omatyx, wiedze w zakresie automatyki, zakresie automatyki, niezbedng do wiedze w zakresie automatyki,
niezbedng do zrozumienia fizycznych . S N : S
. . . . |niezbedng do zrozumienia fizycznych zrozumienia fizycznych podstaw niezbedng do zrozumienia fizycznych
podstaw dziatania systemow sterowania ) . ) . . . . . . ) i .
podstaw dziatania systeméw sterowania |dziatania systeméw sterowania podstaw dziatania systemow sterowania
ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg mechanike, optyke, elektrycznosc, w tym wiedze niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujgcych w
elementach i uktadach automatyki oraz w ich otoczeniu
Nie ma wiedzy z zakresu fizyki, Ma dostateczng wiedze w zakresie fizyki, [Ma dobrg wiedze w zakresie fizyki, Ma gruntowng wiedze w zakresie fizyki,
obejmujgcg mechanike, optyke, obejmujaca mechanike, optyke, obejmujagcg mechanike, optyke, obejmujacg mechanike, optyke,

EK2 elekirycznos¢, w tym wiedze niezbedng | elekiryczno$é, w tym wiedze niezbednag |elekirycznosé, w tym wiedze niezbedng |elekirycznosé, w tym wiedze niezbedng
do zrozumienia podstawowych zjawisk |do zrozumienia podstawowych zjawisk |do zrozumienia podstawowych zjawisk |do zrozumienia podstawowych zjawisk
fizycznych wystepujgcych w elementach i |fizycznych wystepujacych w elementach i |fizycznych wystepujacych w elementach i [fizycznych wystepujacych w elementach i
uktadach automatyki oraz w ich uktadach automatyki oraz w ich uktadach automatyki oraz w ich uktadach automatyki oraz w ich
otoczeniu otoczeniu otoczeniu otoczeniu
ma wiedze w zakresie matemaltyki, obejmujgcg algebre, analize, probabilistyke oraz elementy matematyki dyskretnej i stosowanej, w tym metody numeryczne,
niezbedne do: 1) opisu i analizy dziatania obwoddw elektrycznych, uktadow elektronicznych, a takze podstawowych zjawisk fizycznych w nich wystepujgcych 2) opisu i
analizy dziatania systemdw mechatronicznych, w tym systemow zawierajgcych uktady programowalne i mikrokontrolery 3) syntezy elementdw, uktaddw i systemdow
automatyki
Nie ma wiedzy w zakresie matematyki, Ma ograniczonag wiedze w zakresie Ma wiedze w zakresie matematyki, Ma bardzo .szero.kal wledze w zakresie

L , . . oo . matematyki, obejmujaca algebre,
obejmujaca algebre, analize, matematyki, obejmujaca algebre, obejmujaca algebre, analize, . I
o . . o s . |analize, probabilistyke oraz elementy
probabilistyke oraz elementy matematyki (analize, probabilistyke oraz elementy probabilistyke oraz elementy matematyki . . .
i ) . T . S . matematyki dyskretnej i stosowanej, w
dyskretnej i stosowanej, w tym metody matematyki dyskretnej i stosowanej, w dyskretnej i stosowanej, w tym metody tvm metody num iezbedne do-
EK1 |numeryczne, niezbedne do: 1) opisu i tym metody numeryczne, niezbedne do: |numeryczne, niezbedne do: 1) opisu i y elody humeryczne, niezogdne do:

analizy dziatania obwodow
elektrycznych, uktadow elektronicznych,
a takze podstawowych zjawisk fizycznych
w nich wystepujacych 2) opisu i analizy
dziatania system6w mechatronicznych, w
tym systeméw zawierajacych uktady
programowalne i mikrokontrolery 3)
syntezy elementéw, uktaddéw i systeméw
automatyki

1) opisu i analizy dziatania obwodéw
elektrycznych, uktadéw elektronicznych,
a takze podstawowych zjawisk fizycznych
w nich wystepujacych 2) opisu i analizy
dziatania systeméw mechatronicznych, w
tym systeméw zawierajacych uktady
programowalne i mikrokontrolery 3)
syntezy elementow, uktaddéw i systemow
automatyki w stopniu dostatecznym

analizy dziatania obwodow
elektrycznych, uktadow elektronicznych,
a takze podstawowych zjawisk fizycznych
w nich wystepujacych 2) opisu i analizy
dziatania systeméw mechatronicznych, w
tym systemdw zawierajacych uktady
programowalne i mikrokontrolery 3)
syntezy elementéw, uktaddéw i systeméw
automatyki w stopniu dobrym

1) opisu i analizy dziatania obwodéw
elektrycznych, uktadow elektronicznych,
a takze podstawowych zjawisk
fizycznych w nich wystepujacych 2) opisu
i analizy dziatania systeméw
mechatronicznych, w tym systeméw
zawierajgcych uktady programowalne i
mikrokontrolery 3) syntezy elementow,
uktadow i systeméw automatyki w
stopniu bardzo dobrym




EK4

potrafi wykorzystac poznane metody i modele matematyczne, a takze symulacje komputerowe do analizy i oceny dziatania elementow i uktadow automatyki i robotyki

Nie potrafi wykorzysta¢ poznane metody i
modele matematyczne, a takze
symulacje komputerowe do analizy i
oceny dziatania elementéw i uktadéw
automatyki i robotyki

Potrafi w stopniu dostatecznym
wykorzysta¢ poznane metody i modele
matematyczne, a takze symulacje
komputerowe do analizy i oceny
dziatania elementéw i uktadow
automatyki i robotyki

Potrafi w stopniu dobrym wykorzystaé
poznane metody i modele
matematyczne, a takze symulacje
komputerowe do analizy i oceny
dziatania elementéw i uktadéw
automatyki i robotyki

Bardzo dobrze wykorzystuje poznane
metody i modele matematyczne, a takze
symulacje komputerowe do analizy i
oceny dziatania elementéw i uktadéw
automatyki i robotyki

EK5

potrafi postuzyc¢ sie wiasciwie dobranymi srodowiskami programistycznymi, symulatorami oraz narzedziami komputerowo wspomaganego projektowania do symulacji,
projektowania i weryfikacji elementéw, uktadéw oraz prostych systeméw automatyki i robotyki

Nie potrafi postuzy¢ sie wtasciwie
dobranymi srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz
narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji
elementéw, uktadoéw oraz prostych

Potrafi z duzymi ograniczeniami postuzy¢
sie wtasciwie dobranymi srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz
narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji
elementéw, uktadow oraz prostych

systeméw automatyki i robotyki

systeméw automatyki i robotyki

Postuguje sie w stopniu dobrym
wiasciwie dobranymi Srodowiskami
programistycznymi, symulatorami oraz
narzedziami komputerowo
wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji
elementéw, uktadéw oraz prostych
systemow automatyki i robotyki

Bardzo postuguje sig i wtadciwie dobra
Srodowiska programistyczne, symulatory
oraz narzedzia komputerowo
wspomaganego projektowania do
symulacji, projektowania i weryfikacji
elementdw, uktadow oraz prostych
systemdw automatyki i robotyki

EK6

potrafi ocenic przydatnosc rutynowych me
stosowac wiasciwe metody i narzedzia

tod i narzedzi stuzgcych do rozwigzywania prostych zadan inzynierskich, typowych dla automatyki i robotyki oraz wybierac i

Nie potrafi potrafi oceni¢ przydatnos$¢
rutynowych metod i narzedzi stuzacych
do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i
robotyki oraz wybieraé i stosowaé
wiasciwe metody i narzedzia

Potrafi w stopniu dostatecznym oceni¢
przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi
stuzgcych do rozwigzywania prostych
zadan inzynierskich, typowych dla
automatyki i robotyki oraz wybierac i
stosowaé wtasciwe metody i narzedzia

Potrafi w stopniu dobrym oceni¢
przydatnos¢ rutynowych metod i narzedzi
stuzacych do rozwigzywania prostych
zadan inzynierskich, typowych dla
automatyki i robotyki oraz wybierac i
stosowac wtasciwe metody i narzedzia

Prawidtowo potrafi oceni¢ przydatnosc
rutynowych metod i narzedzi stuzacych
do rozwigzywania prostych zadan
inzynierskich, typowych dla automatyki i
robotyki oraz wybieraé i stosowaé
wiasciwe metody i narzedzia

EK7

rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie (studia drugiego i trzeciego stopnia, studia podyplomowe, kursy)

zawodowych, osobistych i spotecznych

— podnoszenia kompetencji

Nie rozumie potrzeby i nie zna
mozliwosci ciggtego doksztatcania sie
(studia drugiego i trzeciego stopnia,
studia podyplomowe, kursy) —
podnoszenia kompetencji zawodowych,

Nie rozumie potrzeby ale wie o
mozliwosciach ciggtego doksztatcania
sie (studia drugiego i trzeciego stopnia,
studia podyplomowe, kursy) —
podnoszenia kompetencji zawodowych,

osobistych i spotecznych

osobistych i spotecznych

Rozumie potrzebe i zna mozliwosci
ciagtego doksztatcania sig (studia
drugiego i trzeciego stopnia, studia
podyplomowe, kursy) — podnoszenia
kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych

Rozumie potrzebe i doskonale zna
mozliwosci ciggtego doksztatcania sie
(studia drugiego i trzeciego stopnia,
studia podyplomowe, kursy) —
podnoszenia kompetencji zawodowych,
osobistych i spotecznych




