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) obieralny Semestr: 6 Punkty ECTS 3
przedmiotu:
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semestrze:
Przedmioty Automatvka
wprowadzajace y

Zatozenia i cele
przedmiotu:

Przedstawienie merytorycznych i praktycznych zasad projektowania, obstugiiu ytkowania ukfadéw automatycznej regulacii.

Forma zaliczenia

Prezentacja pracy. Pisemna wersja pracy i obrona przyjetych rozwigzan.

Synteza liniowych i nieliniowych uktadow automatycznej regulacji z wykorzystanie techniki komputerowej (program
MATLAB - Simulink). Identyfikacja obiektu, regulatora i elementow osprzetu. Modele ukfadu i na tej podstawie badanie

pm;:srs:c')we: stabilnosci, jakosci statycznej i dynamicznej. Korelacja i adaptacyjnosc. Elementy logiczne w procesie sterowania
jakoScig dziatania i dostosowywania sie uktadu do zmiennego otoczenia. Zasady uzytkowania i obstugi uktadu.
Tematyka projektow: Uktady regulacji stosowane w przemy$le, komunikacji, maszynach, silnikach i instalacjach.
Zapisa¢ minimum 4, maksimum 8 efektow ksztatcenia zachowujac
Efekty kolejnos¢: wiedza-umiejetnosci-kompetencje. Stosowac Odniesienie do kierunkowych efektéw
ksztatcenia | czasowniki® z podanego nizej zbioru. Kazdy efekt ksztatcenia musi ksztatcenia®
by¢ weryfikowalny.
Posiada wiedze w zakresie opisu wtasciwosci statycznych i
dynamicznych elementéw i uktadéw automatyki, zna metody badania
uktaddw liniowych oraz ma podstawowg wiedze na temat
EK1 o o . K_W13
modelowania liniowych i nieliniowych elementéw i uktadow
automatyki, zna zasady tworzenia, minimalizacji i realizacji funkcji
logicznych
EK2 Ma elemeptgrnq W|esze na temat cyklu zycia urzadzen i systemow K W22
automatyki i robotyki
Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych
zrédet, potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywag ich
EK3 . " : RN . L K_U01
interpretacii, a takze wycigga¢ wnioski oraz formutowaé i uzasadniaé
opinie
Potrafi przygotowac i przedstawi¢ krétka prezentacje wykorzystujac
EK4 wspdtczesne techniki multimedialne, poswigcong wynikom realizacji K_U04

zadania inzynierskiego




Udziat w wykfadach

Udziat w: ¢wiczeniach audytoryjnych + laboratorium + zajeciach projektowych +

programu:

09.03.2012r.

Program opracowat(a):
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N : L . 15 x 3h 45
8 pracowni specjalistyczne;
= Przygotowanie do éwiczen audytoryjnych/laboratoryjnych/seminarium
[
s Opracowanie sprawozdan z laboratorium lub pracowni i/lub wykonanie zadan
s domowych (prac domowych)
(7]
Py Udziat w konsultacjach zwigzanych z ¢wiczeniami/seminarium/projektem 3x1h 3
(]
g— Realizacja zadan projektowych (w tym przygotowanie prezentacii) 11 x 3h 33
_g_-?s Przygotowanie do egzaminu/zaliczenia i obecno$¢ na nim 1x3h 3
X
o Przygotowanie do zaliczenia ¢wiczen + obecno$¢ na kolokwiach
g
@ RAZEM: " 84
. - S o ECTS *¥
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami wymagajacymi bezposredniego
Wskazniki udziatu nauczyciela 45h+3h+3h=51h 51 2
ilociowe
Naktad pracy studenta zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 33h 33 2
. 1. Lindstedt P.: Praktyczna regulacja maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wyd. ITWL, Warszawa 2010. 2. Lindstedt
p(')‘g:tr;\fvlgfv . | P.:Praktyczna diagnostyka maszyn i jej teoretyczne podstawy. Wyd. ASKON, Warszawa 2002. 3. Markowski A.,
Kostro J., Lewandowski A., Automatyka w pytaniach i odpowiedziach. Wyd. WNT, Warszawa 1985.
Literatura 1. Antoniewicz J.: Automatyka. Wyd. WNT, Warszawa 1973. 2. Poradnik inzyniera automatyka. Wyd. WNT,
uzupetniajaca: Warszawa 1969. 3. Encyklopedia technika Automatuka. Wyd. WNT, Warszawa 1972.
nr efektu T . forma zaje¢ (jesli jest wigcej niz jedna), na
ksztaloenia metoda weryfikaciji efektu ksztatcenia Kiorej zachodzi wenyfikacia
EK1 dokumentacja projektu + dotaczony plik z prezentacja,
EK2 dyskusja nad projektem/sprawozdaniem z éwiczenia, obserwacja pracy na zajeciach
EK3 obrona projektu, prezentacja pracy za pomoca technik multimedialnych
j:j&?j;g Katedra Automatyki i Robotyki Osoby prowadzage:
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