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USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiéw Automatyka i Elektrotechnika Przemystowa
Poziom ksztatcenia | stopien
Profil studiéw Ogodlnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | Studia stacjonarne

Zakres
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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw Przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu Obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajeé Polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw - semestr Semestr lli

Wymagania wstepne Matematyka 1, 2, Fizyka 1, 2
Egzamin (TAK/NIE) Tak

Liczba punktéw ECTS 6




E?;vrc:dzenia zajeé wyktad éwiczenia laboratorium projekt Inne
Liczba godzin
w semestrze 30 15 30 0 0

EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Kategoria Symbol Efekty ksztatcenia efektow
efektu ki
ierunkowych
Ma wiedze na temat podstawowych poje¢ z zakresu
W01 | automatyki, potrafi wyttumaczy¢ dziatanie i wskazac AIEP1_WO01
zasady prawidtowej eksploatacji ukladéw automatyki
W02 | Zna metody opisu i analizy uktadéw liniowych. A'.EP1—WO7’
AIEP1_W08
W03 Zna podstawowe pojecia i kryteria stabilnosci uktadéw AIEP1_WO07,
ciagtych i dyskretnych. AIEP1 W08
Wiedza AIEP1_WO04,
AIEP1_WO05,
AIEP1_WO06,
W04 Ma elementarng wiedze w zakresie projektowania ukta- AIEP1_WO07,
déw regulacji i praktycznego ich stosowania. AIEP1_WO09,
AIEP1_W10,
AIEP1_W12,
AIEP1 W13
Potrafi przeanalizowa¢ prace uktadéw automatyki; wy-
uo1 znaczy¢ podstawowe charakterystyki oraz zbada¢ sta- AIEP1_UO01
bilnos¢ uktadéw ciggtych i dyskretnych.
Potrafi postuzy¢ sie metodami analizy i syntezy ciggtych i ;
Umiejetnosci uo2 dyskretnych uktadéw dynamicznych. AIEP1_U04
AIEP1_U07,
AIEP1_UO08,
U03 | Potrafi zaprojektowac¢ uktad regulaciji. AIEP1_U10,
AIEP1_U13,
AIEP1_U15
KO1 E)sze\jyina+ umiejetno$¢ komunikowania sie i pracy zespo- AIEP1_KO03
L(sg;:ceztggqe Ma swiadomos$¢ wplywu nowoczesnych rozwigzan sto- AIEP1_KO01,
K02 |sowanych w uktadach automatyki na pozatechniczne AIEP1_KO02,
aspekty i skutki dziatalnoéci inzynierskie;. AIEP1_KO04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajec*

Tresci programowe

wyktad

Podstawowe pojecia z zakresu automatyki, m.in. obiekt, sygnat wejsciowy,
sygnat wyjsciowy, zakidcenia, uchyb, sprzezenie zwrotne, uktad otwarty,
uktad zamkniety, uktady automatycznej regulaciji.

Ukfad ciagty, definicja i wiasnosci transformaty Laplace’a.

Metody odwrotnego przeksztatcenia Laplace’a. Rozktad sygnatu wejsciowe-
go na sktadniki.

Ukfad dyskretny, definicja i wtasnosci przeksztatcenia Z.

Metody odwrotnego przeksztatcenia Z.

Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe uktaddw ciggtych i dyskretnych.

Transmitancja operatorowa i widmowa uktadéw ciggtych i dyskretnych.

Klasyczne metody analizy uktadéw ciggtych i dyskretnych.

Operatorowe metody analizy uktadéw regulaciji.

0 Operatorowe metody analizy uktadéw regulaciji c.d.




—
N

. Podstawowe cziony dynamiczne.

—
N

. Stabilnos¢ uktaddw ciagtych i dyskretnych; kryteria stabilnosci.

-
w

. Metody syntezy uktadéw.

—
N

. Metody syntezy uktadéw c.d.

—
[$)]

. Zastosowania systemoéw automatyki.

éwiczenia

Wyznaczanie odpowiedzi czasowych ukiadéw ciggtych i dyskretnych.

Wyznaczanie charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych.

Operatorowe metody analizy uktadow.

Zapis i analiza uktadéw w przestrzeni standw.

Badanie stabilnos$ci uktadéw liniowych.

Synteza ukfadéw regulacji. Dobér nastaw regulatoréw.

Projektowanie uktadéw regulaciji.

Zaliczenie.

laboratorium

Wprowadzenie.

Charakterystyki czasowe.

Charakterystyki czestotliwosciowe.

Metody wyznaczania parametréw podstawowych cztonéw dynamicznych.

Serwomechanizm liniowy.

Serwomechanizm liniowy c.d.

N ORI WIN =0 N|e O R W IN =

Analiza obiektu dynamicznego. Okre$lanie stabilnosci. Przedstawienie ukta-
déw w przestrzeni standw.

©

Analiza obiektu dynamicznego. Okre$lanie stabilnosci. Przedstawienie ukta-
déw w przestrzeni stanéw c.d.

9

Ukfad regulacji - regulatory klasyczne.

10,

Ukfad regulacji - regulatory klasyczne c.d.

11.

Ukfad regulacji - regulator stanu.

12.

Ukfad regulacji z regulatorem dyskretnym.

13.

Ukfad regulacji z zastosowaniem mikrokontrolera.

14.

Identyfikacja obiektu dynamicznego.

15.

Zaliczenie.

*) zostawic tylko realizowane formy zajeé

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektéw uczenia sie

efektu

Egzamin
ustny

Egzamin

pisemny Kolokwium

Projekt Sprawozdanie Inne

Wo01

X

wo2

W03

wo4

X | X | X

uo01

uo2

uo3

KO1

K02

XX | XXX

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rrrjg Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajeé

wykiad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu
- ; ; ; Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwiow w trakcie
¢wiczenia zaliczenie z oceng

zajec

laboratorium

zaliczenie z oceng

Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwiow w trakcie
zajec¢ laboratoryjnych i sprawozdan




*) zostawic tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. . C Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nostka
w C L P S
1. Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéow h
30 15 30
2. Inne (konsultacje, egzamin)* 4 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczy- 83 h

ciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-
4. | je przy bezposrednim udziale nauczyciela 3,32 ECTS
akademickiego

5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 67 h

6. !_lczba punktéw ECT_S, ktt?rq student uzysku- 268 ECTS
je w ramach samodzielnej pracy ’
Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charak-

7. 45 h
terze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzysku-

8. |. iy 1.8 ECTS
je w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym ’

9 Sumaryczne godzinowe obcigzenie praca 150 h

studenta

Punkty ECTS za modut
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta

10. 6

* wszelkie formy weryfikacji efektéw, w tym egzaminy oraz nie wiecej niz 2 godziny konsultacji dla kazdej formy zaje¢
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