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KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

E2 PA

Nazwa modutu

Podstawy automatyki

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Bases of automatic

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

Il stopien
(I stopien / Il stopien)

Profil studiow

Ogdlnoakademicki
(ogdlno akademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiow

stacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnos¢

Elektronika i Telekomunikacja

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Systeméw Sterowania i Zarzadzania

Koordynator modutu

dr inz. Katarzyna Rutczynska-Wdowiak

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

Polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr letni
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Matematyka, Fizyka, Podstawy elektroniki 1

(kody modutéw / nazwy modutéw)

prowadzenia zajeé

Egzamin nie _
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 3
Forma wyktad éwiczenia laboratorium projekt inne

30

w semestrze

15




C. EFEKTY KSZTALCENIA I METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studenta z podstawowymi pojeciami z zakresu automatyki;
analizy i projektowania uktadéw liniowych i nieliniowych oraz syntezy ukfadéw liniowych, z

Cel podstawowymi problemami optymalizacji statycznej oraz analizy uktadéw dynamicznych z
modutu | wymuszeniami stochastycznymi.
(3-4 linijki)
Forma Lo Lo
Symbol Efekty ksztalcenia prowadzenia Odn::sl'(fg"’f do Odné?:;sg‘f do
efektu student, ktéry zaliczyt przedmiot: (W/C’z/la/;)e/lf_.;me) kierunkowych | obszarowych
Ma wiedze teoretyczng z zakresu podstawowych | W./lab. K_W10
poje¢ automatyki oraz metod analizy ukfadow
w_01 | dynamicznych. T2A_WO02
Ma wiedze z zakresu analizy, projektowania i|W./lab. K_wW02
w_02 | syntezy liniowych uktadéw regulacji. T2A_ W04
Ma wiedze z =zakresu analizy i projektowania|W./lab. K_W10
w_03 | nieliniowych ukfadéw regulaciji. T2A W04
Ma wiedze z zakresu podstaw i zastosowan metod | W./lab. K_W10
W_04 | optymalizacji statycznej. T2A W04
Ma wiedze z zakresu podstaw procesow | W./lab. K_W10
stochastycznych oraz analizy uktadow
Ww_05 | dynamicznych z wymuszeniami stochastycznymi. T2A W04
Potrafi planowac i przeprowadzaé eksperymenty, w | W.//lab. K_U07
tym pomiary i symulacje komputerowe,
U 01 |interpretowac uzyskane wyniki i wycigga¢ wnioski T2A U08
Potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody analityczne | W./lab. K_U08
i symulacyjne do rozwigzania problemu sterowania
obiektami dynamicznymi, analizowaé wyniki i
U 02 |wycigga¢ odpowiednie wnioski T2A U09
Potrafi oceni¢ przydatnosé metod i narzedzi W. K_U14
U 03 |stuzacych do rozwigzania zadania inzynierskiego T2A U18
k o1 | Rozumie potrzebe uczenia sig przez cate zycie. W. K_Ko01 T2A K01
k 02 | Potrafi wspdtdziatac i pracowac w grupie. W. K_K02 T2A KO3
Potrafi myslec i dziata¢ w sposob kreatywny i W. K_KO02
K_03 | przedsiebiorczy T2A K06
Tresci ksztalcenia:
1. Tredci ksztatcenia w zakresie wyktadu.
Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efektéyv
wyktadu ksztalcenia
dla modutu
1 L L . o wW_01
Podstawowe pojecia z zakresu automatyki, m.in. obiekt, sygnat wejsciowy, U o1
sygnat wyjsciowy, zaktdcenia, uchyb, sprzezenie zwrotne, uktad otwarty, U 02
uktad zamkniety, uktady automatycznej regulaciji. K 01
2 . L - , w_01
Ukfad ciggty, definicja i wlasnosci transformaty Laplace’a. Metody U o1
odwrotnego przeksztatcenia Laplace’a. Rozktad sygnatu wejsciowego na U 02
skfadniki. -
K_01
3 w_01
Ukfad dyskretny, definicja i wkasnosci przeksztatcenia Z. Metody odwrotnego | U_01
przeksztatcenia Z. U 02
K_01




4 Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe uktadéw ciggtych i \L/JV_é)ll
dyskretnych. Transmitancja operatorowa i widmowa uktadéw ciggtych i U 02
dyskretnych. K:Ol

56 w_01
Klasyczne i operatorowe metody analizy uktadéw liniowych. Projektowanie W_02
uktadow liniowych. U 01

U 02

7 w_01

. e . . wW_02

Zapis uktadow liniowych w przestrzeni stanéw. U o1

u_02

8 wW_01
L s W_02

Stabilnos¢ uktadéw liniowych. U 01

U 02

9 W_02
Metody syntezy uktadow liniowych. U o0l

U 02

10,11 Podstawy uktaddw nieliniowych. Analiza i projektowanie uktadéw \l/JV—é)f
nieliniowych. U:OZ

12,13 Sformutowanie problemu optymalizacji statycznej. Metody optymalizaciji \l/Jv—é)f
statycznej w projektowaniu uktadéw regulacji. U 02

14 Podstawy proceséw stochastycznych. Parametry charakteryzujgce proces W__05
stochastyczny. Podstawowe réznice w projektowaniu uktadow z U 01
wymuszeniami stochastycznymi od deterministycznych. U 02

W_01,W_02

15 Zaliczenie W_03,W_04

W_05

2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen

3. Tresci ksztatlcenia w zakresie zadan laboratoryjnych

Nr zaje¢
lab.

Tresci ksztatcenia

Odniesienie do
efektow
ksztatcenia dla
modutu

=

Wprowadzenie.

K_02

Charakterystyki czasowe.

W_01

Charakterystyki czestotliwosciowe

Serwomechanizm liniowy.

Analiza obiektu dynamicznego.

Plaszczyzna fazowa.

Regulator PID.

Zaliczenie.




W_03,W_04,
W_05

u_o1,

U 02,U 03

Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztatcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)
W_01, | Zaliczenie.

W_02,

W_03,

W_04,

W_05

U 01 Kolokwium 1 w zakresie ¢wiczen laboratoryjnych

u 02 | Kolokwium 2w zakresie cwiczen laboratoryjnych

u o3 | Kolokwium 3 w zakresie cwiczen laboratoryjnych

kK 01 |Sporzadzenie sprawozdania 1 z ¢wiczen laboratoryjnych

K_02 Sporzadzenie sprawozdania 2 z éwiczen laboratoryjnych

K 03 |Sporzadzenie sprawozdania 2 z ¢wiczen laboratoryjnych

D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Rodzaj aktywnosci osbtcl:;g:ﬁ?;e
1 | Udziat w wykfadach 30
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach 15
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 1
5 | Udziat w zajeciach projektowych
6 | Konsultacje projektowe
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 46
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktéw ECTS, ktora student uzyskuje na zajeciach 1,84
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 1
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 5
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 5
15 | Wykonanie sprawozdan 5
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium 5
17 | wykonanie projektu lub dokumentacii (projekt biznesowy)
18 | Przygotowanie do zaliczenia koncowego 8
19 | wykonanie ankiet
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 29
(suma)




21 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej

pracy 1,16
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta 75
23 Punkty ECTS za modut 3
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 15

Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi

25 | Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje w ramach zaje¢ o

charakterze praktycznym 0,6
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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