POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Podstawy automatyki [N1Inf1>AUT]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Informatyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow

- ogolnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
pierwszego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢

niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin

Wyktad Laboratorium Inne (np. online)
12 12 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr inz. Przemystaw Zakrzewski
przemyslaw.zakrzewski@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z analizy matematycznej i
rachunku operatorowego. Student powinien posiada¢ umiejetnosci pozyskiwania informacji ze wskazanych
zrédet, logicznego myslenia, wyciggania wnioskow, logicznej i zwieztej prezentacji informacji. Studenta
powinna cechowac uczciwos¢, odpowiedzialnosé, wytrwato$¢, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnos$é, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu

1. Przekazanie podstawowej wiedzy z zakresu opisu dynamiki obiektow w dziedzinie zmiennej czasu,
operatorowej i czestotliwosciowej. 2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych
problemow identyfikacji obiektéw i projektowania uktadéw sterowania. 3. Ksztattowanie umiejetnosci pracy
zespotowej, w szczegolnosci we wspotpracy z technologami procesow.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. Student ma pogtebiong wiedze z matematyki przydatng do formutowania modeli matematycznych
sterowanych proceséw.



2. Student opisuje dynamike obiektow sterowania (w dziedzinie zmiennej czasu, operatorowej oraz w
dziedzinie czestotliwosci).

3. Student zna podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane przy projektowaniu systemow
sterowania.

4. Student zna strukture komputerowego systemu sterowania.

Umiejetnosci:

1. Student potrafi przeprowadza¢ symulacje dziatania uktadéw sterowania, interpretowac uzyskane
wyniki i wyciggac¢ wnioski.

2. Student potrafi dobrac¢ regulator i jego nastawy oraz wyznaczy¢ wybrane wskazniki jako$ci regulacji.
3. Student potrafi zaimplementowac model symulacyjny uktadu sterowania.

4. Student potrafi sformutowa¢ wymagania w zakresie systeméw sterowania.

Kompetencje spoteczne:

1. Student rozumie potrzebe permanentnego ksztatcenia sie i przekazywania w sposéb zrozumiaty
informaciji z najblizszym otoczeniem w dziatalnosci zawodowe;j.

2. Student rozumie pozatechniczne (w tym ekologiczne) skutki swojego dziatania i jego wptywu na
Srodowisko, szczegdlnie w zakresie systemow sterowania.

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

- na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach;

b) w zakresie laboratoriéw:

- na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

Sprawdzanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

- ocene przygotowania studenta do poszczegolnych sesji zaje¢ laboratoryjnych oraz ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych,

- ocenianie ciggte, na kazdych zajeciach (odpowiedzi ustne) - premiowanie przyrostu umiejetnosci
postugiwania sie poznanymi zasadami i metodami,

- ocene sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zajec, a czesciowo po ich zakonczeniu;
ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole,

- ocene i obrone przez studenta sprawozdania z realizacji projektu,

- ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym (egzamin ztozony z ok. 4-6 pytan o
réznej wartosci punktowej obejmujgcy catos¢ tresci wyktadowych)

Uzyskiwanie punktéw dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

- omowienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

- efektywnos$¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

- umiejetnos¢ wspdtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegdtowe w
laboratorium,

- uwagi zwigzane z udoskonaleniem materiatéw dydaktycznych,

- wskazywanie trudnosci percepcyjnych studentéw umozliwiajgce biezgce doskonalenia procesu
dydaktycznego.

Tresci programowe

Podstawowe pojecia teorii sterowania i regulacji. Liniowe uktady sterowania ciggtego. Opis dynamiki
procesow w dziedzinie zmiennej czasu, w dziedzinie operatorowej i czestotliwosciowej. Charakterystyki
UAR. Stabilnosc¢ i wskazniki jakoéci regulacji. Schematy blokowe i ich przeksztatcanie. Klasyfikacja
uktadow regulacji. Regulatory klasyczne P, PI, PD i PID — charakterystyki i dobor nastaw. Czujniki
pomiarowe wybranych wielkosci fizykochemicznych. Podstawy komputerowych systemow sterowania.
Warstwowa stuktura systemu sterowania.

Metody dydaktyczne

1. wykfad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy,
rozwigzywanie zadan, pokaz multimedialny.



2. ¢wiczenia laboratoryjne: dyskusja, praca w zespole, symulacja uktadéw sterowania z wykorzystaniem
pakietu MATLAB i jezyka Python.

Literatura

Podstawowa
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Uzupetniajgca

1. Computer systems for automation and control, Olsson G., Piani G., Prentice Hall, 1992

2. Tatjewski P., Sterowanie zaawansowane obiektow przemystowych. Struktury i algorytmy. Wydanie
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 26 1,00
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 49 2,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




