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Wymagania wstepne

Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z analizy matematycznej
oraz rachunku operatorowego. Powinien posiada¢ umiejetnos¢ rozwigzywania réwnan rézniczkowych
zwyczajnych oraz wykreslania przebiegu funkcji, oraz umiejetno$¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych
zrédet. Powinien rowniez mie¢ gotowos¢ do podijecia wspétpracy w ramach interdyscyplinarnego zespotu:
technolog-automatyk-informatyk. W zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie
postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwatosé, ciekawosé poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.



Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi pojeciami i koncepcjami z dziedziny
podstaw automatyki i systemow sterowania. 1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z zakresu
opisu dynamiki obiektéw w dziedzinie zmiennej czasu, operatorowej i czestotliwosciowej. 2. Rozwijanie u
studentéw umiejetnosci rozwigzywania prostych problemow identyfikacji obiektéw i projektowania uktadow
sterowania. 3. Ksztattowanie u studentow umiejetnosci pracy zespotowej, w szczegdlnosci we wspotpracy
z technologami proceséw.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

1. ma pogtebiong wiedze z matematyki przydatng do formutowania modeli matematycznych
sterowanych proceséw - [K1st. W1]

2. opisuje dynamike obiektow sterowania (w dziedzinie zmiennej czasu, zmiennej operatorowej oraz w
dziedzinie czestotliwosciowej) - [K1st_W5]

3. zna podstawowe metody, techniki i narzedzia stosowane przy projektowaniu i realizacji systeméw
sterowania - [K1st_W7]

Umiejetnosci:

1. potrafi przeprowadzac symulacje dziatania uktadéw sterowania, interpretowa¢ uzyskane wyniki i
wyciggac wnioski - [K1st_U3]

2. potrafi dobrac regulator i jego nastawy oraz wyznaczy¢ wybrane wskazniki jako$ci regulacji -
[K1st_U4]

3. potrafi zaimplementowac¢ model symulacyjny uktadu sterowania - [K1st_U11

Kompetencje spoteczne:

1. rozumie potrzebe permanentnego ksztatcenia sie i przekazywania w sposéb zrozumiaty informacji z
najblizszym otoczeniem w dziatalnosci zawodowej - [K1st_K1]

2. uzyskana wiedza pozwoli mu na kreatywne dziatanie w zakresie automatyzacji prac ucigzliwych dla
czlowieka - [K1st_K2]

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

Efekty ksztatcenia przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Wykiady:

- kolokwium z zakresu wyktadéw obejmujace ok.10 pytah opisowych o réznej warto$ci punktowej
Ocena: skala punktowa; mozliwos¢ ogladu odpowiedzi, mozliwo$¢ ustnej odpowiedzi (tylko w przypadku
uzyskania min 33% punktow)

Koncowa ocena:

do 50% - niedostateczna (2,0)

51-60% - dostateczna (3,0)

61-70% - dostateczna plus (3,5)

71-80% - dobra (4,0)

81-90% - dobra plus (4,5)

ponad 91% - bardzo dobra (5,0)

Laboratorium:

- aktywnos¢ w trakcie wykonywania ¢wiczen,

- ocena przygotowania do rozwigzywania problemow

- opracowanie protokotu z éwiczen

Tresci programowe

Podstawowe pojecia teorii sterowania i regulacji. Warstwowa struktura systemu sterowania. Opis
dynamiki procesow ? przyktady. Charakterystyki czestotliwosciowe ? znaczenie i sposéb wyznaczania.
Podstawowe cztony dynamiczne uktadéw sterowania: omowienie wedtug klucza: transmitancja,
charakterystyka skokowa, charakterystyka amplitudowo-fazowa, oznaczenia na schematach oraz
przyktady obiektow. Stabilnos¢ uktaddw regulacji oraz kryteria stabilnosci (kryterium Hurwitza i
Nyquista). Wskazniki jakosci regulacji w stanie ustalonym i nieustalonym. Schematy blokowe i reguty ich
przeksztatcen.Nieliniowe uktady automatycznej regulacji. Regulatory klasyczne P, PI, PD i PID oraz



zasady wyboru rodzaju regulatora oraz doboru nastaw regulatorow.Czujniki i przetworniki pomiarowe.
Podstawy komputerowych systeméw sterowania.
Czes¢ wymienionych wyzej tresci programowych realizowana jest w ramach pracy wtasnej studenta.

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

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

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

Literatura

Podstawowa

1. Podstawy automatyki, Urbaniak A., Wyd. Politechniki Poznanskiej, Poznan, 2007

2. Modern control systems, Bishop R.H., Dorf R.C., Addison-Wesley Publ. Co., 1995

3. Informatyka w ochronie srodowiska, Lukaszewski T., Urbaniak A., Wyd. Politechniki Poznanskiej,
Poznan, 2001

Uzupetniajgca

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

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 40 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 35 1,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




