Karta (sylabus) modulu/przedmiotu
Mechanika i Budowa Maszyn
Studia I stopnia

Przedmiot: Podstawy automatyki
Rodzaj przedmiotu: Obowiazkowy
Kod przedmiotu: MBM150339-0_1
Rok: 11
Semestr: 3
Forma studiow: Studia stacjonarne
Rodzaj zajeé i liczba godzin w semestrze: |60
Wyktad 30
Cwiczenia 15
Laboratorium 15
Projekt -
Liczba punktow ECTS: 3
Spos6b zaliczenia: Egzamin
Jezyk wykladowy: Jezyk polski
Cele przedmiotu
c1 Przekazanie podstawowej wiedzy obejmujacej szeroko rozumiane
oddzialywanie na przebieg proceséw technologicznych
2 Przekazanie podstawowej wiedzy i umiejetnosci obejmujacej zadania
syntezy sterowania ciaglymi procesami technologicznymi
Nabycie umiejetnosci syntezy ukladoéw sterowania na podstawie
C3 wynikow identyfikacji wlasnoéci dynamicznych i zatozonych efektow
sterowania
ca Nabycie umiejetnosci samodzielnego projektowania ukladéw
sterowania, w szczeg6lnosci uktadéw regulacji automatycznej

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

Wiedza z matematyki w zakresie rozwigzywania réwnan

1 rézniczkowych i ich interpretacji, w tym przeksztalcenia Laplace'a
Wiedza z fizyki obejmujaca podstawowe pojecia takie jak: zmienne
2 uogblnione, bilanse energetyczne, opisy parametryczne, modele
fizykalne i modele przyczynowo-skutkowe
Prawa termodynamiki, mechaniki, elektrycznosci wyrazone przez
3 zmienne uogodlnione (przetwarzanie energii, transport energii,

rozpraszanie energii w r6znych srodowiskach fizycznych)

Efekty uczenia sie




W zakresie wiedzy:

Student posiada wiedze z zakresu identyfikacji, klasyfikacji,
projektowania i testowania cigglych i dyskretnych ukladéw sterowania

EK1 a w szczeg6lnosci metod identyfikacji proceséw technologicznych i
doboru uktadéw sterowania.

EK 2 Student posiada wiedze na temat metod analizy wtasciwosci, korekgji i
optymalizacji ukladéw sterowania.
Student zna praktyczne metody strojenia ukladéw sterowania, w

EK 3 szczego6lnosci metody strojenia uktadoéw sterowania stosowane w
praktyce przemystowe;.
W zakresie umiejetnosci:

EK 4 Student potrafi zaprojektowac prosty uktad sterowania typu:
przelaczajacego lub regulaciji.

EK 5 Student potrafi zaplanowac eksperyment, sporzadzi¢ charakterystyki
statyczne oraz skokowe, dokona¢ interpretacji wynikow.
Student potrafi wykresli¢ charakterystyke czestotliwosciowa otwartego

EK 6 ukladu sterowania, przeprowadzic¢ interpretacje wynikoéw i ewentualnie
skorygowac nastawy algorytmu sterowania lub skorygowac nastawy
istniejacego uktadu regulacji.
W zakresie kompetencji spolecznych:

EK 7 Student jest gotow do krytycznej oceny posiadanej i pozyskiwane;j
wiedzy

TreSci programowe przedmiotu
Forma zaje¢ - wyklady
Tresci programowe

W1 Wprowadzenie. Modelowanie matematyczne ukladéw dynamicznych -
réwnania rézniczkowe, opis w przestrzeni stanéw

W2 Modelowanie matematyczne uktadéw dynamicznych - zastosowanie
transformaty Laplace’a, transmitancja operatorowa

W3 Modelowanie matematyczne ukladéw dynamicznych - uklady
nieliniowe, punkt pracy ukladu, linearyzacja

Wi Modelowanie matematyczne uktadéw dynamicznych - zapis struktury
uktadu, schematy blokowe, przeksztalcanie schematéw blokowych

W5 Klasyfikacja ukladéw dynamicznych - odpowiedzi czasowe, astatyzm

W6 Klasyfikacja uktadéw dynamicznych - charakterystyki
czestotliwosciowe

W7 Stabilnos¢ ukladéw, kryteria stabilnosci, twierdzenie Nyquista.

W8 Synteza ukladu sterowania - struktury ukladéw sterowania,
kompensacja zakl6cen

W9 Synteza ukladu sterowania - uktad z regulatorem PID, dobér nastaw

regulatora PID




W10

Synteza ukladu sterowania - korekcja ukladu

W11 Synteza ukladu sterowania - ukltady z modelem wewnetrznym (IMC)
W12 Robust control - wprowadzenie
W13 Regulacja dwupolozeniowa, dyskretyzacja czasu, przeksztalcenie Z
W Sterowanie w ukladach zawierajacych elementy dyskretne, dyskretny
regulator PID
W15 Sterowanie w ukladach zawierajacych elementy dyskretne - synteza
ukladu sterowania
Forma zaje¢ - ¢wiczenia
Tresci programowe
CW1 Model matematyczny uktadéw fizycznych, obliczanie odpowiedzi
ukladow
CW2 Tworzenie modelu ukltadu automatyki (opis w przestrzeni stanoéw)
CW3 Tworzenie modelu ukladu automatyki (transmitancja operatorowa)
CW1 Zastosowanie metody schematéw blokowych do modelowania
procesow i ukladéw automatyki
CW5 Wyznaczenie wskaznikéw jakosci oraz korygowanie parametréw
algorytmu sterowania
CW6 Analiza czestotliwosciowa sygnaloéw, sporzadzanie charakterystyk
czestotliwosciowych, aproksymacja modeli matematycznych uktadu
CW7 Badanie stabilnosci uklad6w, korygowanie nastaw algorytmu
sterowania
Forma zajeé - laboratorium
Tresci programowe
L1 Szkolenie BHP, Modelowanie ukladéw dynamicznych (Scilab)
L2 Identyfikacja ukladéw - wyznaczanie charakterystyk statycznych
ukladow
L3 Identyfikacja ukladéw - wyznaczanie odpowiedzi czasowych i
czestotliwosciowych ukladéw
L4 Synteza ukladu sterowania - sterowanie w torze otwartym z
kompensacjg zakl6cen
L5 Synteza ukladu sterowania - uklad automatycznej regulacji z
regulatorem PID
L6 Synteza ukladu sterowania - uklad automatycznej regulacji typu IMC
L7 Synteza ukladu sterowania - uklad automatycznej regulacji z
regulatorem dwupotozeniowym
Metody dydaktyczne
1 Wyklad z prezentacja multimedialng
2 Zajecia cwiczeniowe
3 Laboratorium




Metody i kryteria oceny

Symbol
metody Opis metody oceny Prog zaliczeniowy
oceny
o1 Zaliczenie pisemne z ¢wiczen 51%
02 Egzamin 51%
03 Sprawozdiam'a z wykonanych doswiadczen 100%
laboratoryjnych

Literatura podstawowa
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Literatura uzupelniajaca
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Obciazenie praca studenta

. . Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci . .
aktywnosci
Godziny kontaktowe z wykladowca, 60
w tym:
Udzial w wykladach 30
Udzial w zajeciach ¢wiczeniowych 15
Udziat w zajeciach laboratoryjnych 15
Praca wlasna studenta, w tym: 15
Przygotowanie do egzaminu 5
Przygotowanie do ¢wiczen 5
Przygotowanie do laboratorium 5
Laczny czas pracy studenta 75
Sumaryczna liczba punktéow ECTS dla 3
przedmiotu
Macierz efektow uczenia sie
Efekt | Odniesienie | Cele | Tresci | Metody | Metody




uczenia sie¢ | danego efektu przedmiotu | programowe | dydaktyczne | oceny
uczenia sie do
efektow
zdefiniowanych
dla kierunku
studiow
MBM1A_W14 W1, W2, W3,
EK1 MBM1A_WO03 CL 2 W4, W5, W6 1 02
W5, W6, W7,
EK 2 MBM1A_W14 1, C2 WS, W9, W10 1 02
W09, W10,
W11, W12,
EK 3 MBM1A_W14 C2 W13, W14, 1 02
W15
CW1, CW2,
MBM1A_U22 CW3, CW4,
EK4 MBM1A_U20 <3, 4 CWS5, CWE6, 2,3 01,03
CW]
MBM1A_U07 CW2, CW3,
EK 5 MBM1A_U20 C2,C4 CW4, L1, L2, 2,3 o1, O3
L3
MBM1A_U07 CWS5, CWE6,
EK 6 MBM1A_U20 C3, C4 CW?7, 14, L5, 2,3 01, 03
MBM1A_U22 L6, L7
EK 7 MBMIA K01 | Cl1-C4 CVS - E;’V 7 2,3 01,03
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