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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Podstawy automatyki 1010334231010330177
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka (brak) 2/3

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
| stopieh niestacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 24 Cwiczenia: 8 Laboratoria: 16  Projekty/seminaria: - 7
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogolnouczelniany, z innego kierunku)

(brak) (brak)

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Joanna Zietkiewicz

email: joanna.zietkiewicz@put.poznan.pl
tel. 616652367

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Ma wiedze w zakresie wybranych dziatow fizyki ogélnej obejmujgcych termodynamike,

1 Wiedza: elektrycznos¢ i magnetyzm, optyke, fotonike i akustyke, oraz fizyke ciata statego, w tym wiedze
niezbedng do zrozumienia podstawowych zjawisk fizycznych wystepujacych w elementach i
uktadach automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu [K_WO04]. Ma uporzadkowang podstawowg
wiedze w zakresie teorii sygnatéw [K_WO05].

Potrafi pozyskiwac informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada umiejetnosci

2 Umiejetnosci: | samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych [K_U01].
3 Kompetencje | Ma swiadomosé koniecznosci podnoszenia swoich kompetencii, ciagtego doksztatcania sie w
spoleczne ramach studiowanego kierunku [K_KO01].

Posiada $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
inzynierskiej w tym jej wptyw na $rodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za
podejmowane decyzje [K_U02].

Cel przedmiotu:
Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami analizy i projektowania uktadéw sterowania.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Ma wiedze w zakresie matematyki obejmujgca algebre, geometrie, analize, probabilistyke oraz elementy matematyki
dyskretnej i logiki, w tym metody matematyczne i metody numeryczne - [K_WO01]

2. . Ma uporzadkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systeméw sterowania (w
ukfadzie otwartym i w uktadzie ze sprzezeniem zwrotnym) oraz liniowych i prostych nieliniowych regulatoréw analogowych i
cyfrowych - [K W16]

Umiejetnosci:

1. Potrafi sprawdzi¢ stabilnos¢ liniowych oraz wybranych nieliniowych obiektéw i uktadéw dynamicznych. - [K_U07]
2. Potrafi zaplanowac, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki i robotyki. - [K_U21]

3. Potrafi skonstruowaé algorytm rozwigzania prostego zadania pomiarowego i obliczeniowo sterujgcego, zaimplementowac i
przetestowa¢ w wybranym $rodowisku programistycznym - [K_U11]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe formutowania i przekazywania spoteczenstwu informacji i opinii dotyczacych osiggnie¢ automatyki.
Podejmuje starania, aby przekazywac takie informacje w sposob powszechnie zrozumialy - [K_KO06]

Sposoby sprawdzenia efektéw ksztatcenia
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- ocena sprawozdan i pracy na zajeciach laboratoryjnyh,
- okresowe sprawdzanie wiedzy poprzez kolokwia na zajeciach ¢wiczeniowych
- egzamin

Tresci programowe

- liniowe modele dynamiki, réwnania rézniczkowe, réwnania stanu

- przeksztatcenie Laplace'a, odwrotna przeksztatcenie Laplace'a, transmitancja operatorowa
- odpowiedzi czasowe uktaddéw liniowych

- stabilno$¢ uktaddw liniowych - ocena algebraiczna

- charakterystyki czestotliwosciowe

- graficzne kryteria stabilnosci

- projektowanie regulatoréw liniowych

Literatura podstawowa:

1. Horla D., Podstawy automatyki. Cwiczenia rachunkowe. Cze$¢ I, wyd. 4, poprawione, Poznan, Wydawnictwo Politechniki
Poznanskiej 2010

2. Horla D., Podstawy automatyki. Cwiczenia rachunkowe. Cze$¢ Il, Poznan, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej 2011,
wyd. 3, poprawione

3. Horla D., Podstawy automatyki. Cwiczenia laboratoryjne, wyd. 3, poprawione i uzupetnione, Poznan, Wydawnictwo
Politechniki Poznanskiej 2009.

4. Rumatowski K., Podstawy regulacji automatycznej, Poznan, Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej 2008.

Literatura uzupetniajaca:
1. . Ogata K., Modern Control Engineering, wyd. 4, Prentice Hall 2002.
2. Kaczorek T., Teoria sterowania i systemoéw, wyd. 2, Warszawa, PWN 1996.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)
1. Wyktady 24
2. Cwiczenia laboratoryjne 8
3. Cwiczenia rachunkowe 16
4. Przygotowanie do zajec lab. 30
5. Przygotowanie sprawozdan 22
6. Przygotowanie do zajec¢ ¢wicz. 20
7. Przygotowanie do egzaminu, w tym praca wtasna w ciggu roku 40
Obcigzenie praca studenta
forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 160 7
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 48
Zajecia o charakterze praktycznym 0 0
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