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Politechnika Poznanska Europejski System Transferu Punktow

Wydziat Elektryczny

KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Automatyka 1010331231010332475
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i Robotyka ogélnoakademicki 2/3

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

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 30  Cwiczenia: 30 Laboratoria: -  Projekty/seminaria: - 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

inny ogélnouczelniany

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

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr hab. inz. Dariusz Horla

email: dariusz.horla@put.poznan.pl
tel. 6652377

Wydziat Elektryczny

ul. Piotrowo 3A 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. K_W02; Ma wiedze w zakresie wybranych dziatéw fizyki ogolnej 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
ukfadach automatyki i robotyki oraz w ich otoczeniu.

K_WO05; Ma uporzadkowang wiedze w zakresie teorii sygnatéw i informacji oraz metod ich
przetwarzania w dziedzinie czasu i czestotliwosci.

K_UO01; Potrafi pozyskiwa¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet; posiada

2 Umiejetnosci: | umiejetnosci samoksztatcenia w celu podnoszenia i aktualizacji kompetencji zawodowych.
3 Kompetencje | K_K02; Posiada $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci
spoleczne inzynierskiej w tym jej wptyw na $rodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos$¢ za

podejmowane decyzje.

Cel przedmiotu:

Ma wiedze w zakresie matematyki obejmujgca algebre, geometrie, analize, probabilistyke oraz elementy matematyki
dyskretnej i logiki, w tym metody matematyczne i metody numeryczne.Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z
metodami analizy uktadéw regulacji, podstawami dziatania uktadéw ciggtych.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

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

2. Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie struktur i zasad dziatania analogowych i dyskretnych systeméw sterowania (w

uktadzie 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_UOQ7]
2. Potrafi korzysta¢ z wybranych narzedzi szybkiego prototypowania uktadéw automatyki i robotyki - [K_U12]
3. Pootrafi zaplanowaé, przygotowac i przeprowadzi¢ symulacje dziatania prostych uktadéw automatyki i robotyki - [K_U21]

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie potrzebe i zna mozliwosci ciggtego doksztatcania sie ? podnoszenia kompetencji zawodowych, osobistych i
spotecznych, potrafi inspirowac i organizowac¢ proces uczenia sie innych 0séb - [K_K01]

Sposoby sprawdzenia efektéw ksztatcenia
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Cwiczenia rachunkowe: sprawdzenie umiejetnosci analitycznego rozwigzywania probleméw automatyki, okresowa kontrola w
postaci kolokwidw, biezgca kontrola wiedzy podczas rozwigzywania zadan tablicowych. Warunkiem uzyskania zaliczenia jest
zdobycie co najmniej 60% maksymalnej liczby punktow.

Tresci programowe

Wprowadzenie do automatyki. Model dynamiki. Przeksztatcenie Laplace'a. Wtasciwosci przeksztatcenia Laplace'a.
Transmitancja operatorowa. Odwrotne przeksztatcenie Laplace'a. Schematy blokowe. Analiza czasowa uktadéw liniowych.
Transmitancja widmowa. Charakterystyki czestotliwosciowe. Analityczne kryteria stabilnosci. Op6znienie transportowe.
Wykresy Nyquista i Nicholsa. Kryterium stabilnosci Nyquista. Zapas stabilnosci. Metoda linii pierwiastkowych. Korekcja
ukfadow sterowania. Regulatory liniowe. Analiza wptywu regulatora i jego nastaw na jakos$¢ regulacji. Synteza uktadu regulaciji
w dziedzinie czestotliwosci. Opis uktadéw w przestrzeni stanu.

Zastosowane metody ksztafcenia:

a) wyktad

- wyktad z prezentacjg multimedialng (rysunki, zdjecia) uzupetniany przyktadami podawanymi na tablicy,
- wyktad uzupetniony materiatami do samodzielnego studiowania w systemie Moodle,

- teoria przedstawiana w powigzaniu z aktualng wiedza studentow,

- przedstawianie nowego tematu poprzedzone przypomnieniem tresci powigzanych, znanych studentom z innych
przedmiotow.

b) ¢wiczenia rachunkowe
- rozwigzywanie przyktadowych zadan na tablicy,
- szczegodtowe recenzowanie rozwigzan zadan przez prowadzgcego ¢wiczenia i dyskusje nad komentarzami.

Aktualizacja 2017: przyktady.

Literatura podstawowa:

1. Horla D., Podstawy automatyki. Cwiczenia rachunkowe. Cze$¢ I, wyd. 5, poprawione, Poznan, Wydawnictwo Politechniki
Poznanskiej 2014

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

3. Horla D., Podstawy automatyki. Cwiczenia laboratoryjne, wyd. 4, poprawione i uzupetnione, Poznan, Wydawnictwo
Politechniki Poznanskiej 2015.

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

Literatura uzupetniajaca:

1. Franklin F.G., Powell J.D., Emami-Naeini A., Feedback Control of Dynamic Systems, wyd. 4, New Jersey, Prentice Hall
2002

2. Giernacki W., Horla D., Sadalla T., Mathematical Models Database (MMD ver. 1.0) Non-commercial proposal for
researchers, 21st International Conference on Methods and Models in Automation & Robotics (MMAR 2016): IEEE, 2016, s.
555-558

3. Kaczorek T., Teoria sterowania i systeméw, wyd. 2, Warszawa, PWN 1996

4. Ogata K., Discrete-time Control Systems, wyd. 2, Prentice Hall International 1995.
5. Ogata K., Modern Control Engineering, wyd. 4, Prentice Hall 2002.
6. Shinners S.M., Modern Control System Theory and Design, wyd. 3, Nowy Jork, John Wiley & Sons, 1992.
7. . Slotine J.-J.E, Li W., Applied Nonlinear Control, New Jersey, Prentice Hall 1991.
Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wykiad 30
2. Cwiczenia 30
3. Przygotowanie do egzaminu 20
4. Przygotowanie do ¢wiczen 20

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS

taczny naktad pracy 100
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1
Zajecia o charakterze praktycznym 0
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