POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Automatyka i robotyka [N1TMiBP1>AiR]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr

Mechanika i budowa pojazdow 3/5

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)
18 0 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

9 0

Liczba punktéw ECTS

3,00

Koordynatorzy Wyktadowcy

dr hab. inz. Wojciech Sawczuk prof. PP
wojciech.sawczuk@put.poznan.pl

Wymagania wstepne

WIEDZA: student ma podstawowg wiedze dotyczgcg automatyki w $rodkach transportu UMIEJETNOSCI:
student potrafi wykorzysta¢ zdobytg wiedze w poznawaniu i rozwigzywaniu probleméw autoamtyki
KOMPETENCJE SPOLECZNE: Student potrafi okresli¢ priorytety wazne przy rozwigzywaniu stawianych
przed nim zadan, potrafi efektywnie wspotpracowaé w grupie przyjmujgc w niej rézne role

Cel przedmiotu

Zrozumienie roli automatyki w transporcie, zapoznanie sie z budowg i przeznaczeniem urzgdzen
automatycznych, interpretacja charakterystyk elementéw automatyki.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma wiedze w zakresie matematyki, obejmujaca algebre, analize, teorie rownan rézniczkowych,
probabilistyke, geometrie analityczng niezbedng do: opisu dziatania systeméw mechanicznych
dyskretnych, zrozumienia metod grafiki komputerowej, opisu dziatania uktadéw elektrycznych i
mechatronicznych

Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg podstawy mechaniki klasycznej, optyki, elektrycznosci i



magnetyzmu, fizyki ciata statego, fizyki kwantowej i jgdrowej, niezbedng do zrozumienia wyktadow
specjalistycznych w zakresie teorii materiatdéw konstrukcyjnych i materiatoznawstwa, teorii maszyn i
mechanizmow, teorii napedow elektrycznych i uktadéw mechatronicznych.

Ma podstawowg wiedze w zakresie podstaw konstrukcji maszyn oraz teorii maszyn i mechanizméw, w
tym o drganiach mechanicznych.

Umiejetnosci:

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, internetu, baz danych i innych zrodet. Potrafi integrowaé
uzyskane informacje interpretowac i wyciggac z nich wnioski oraz tworzy¢ i uzasadnia¢ opinie

Potrafi prawidtowo postugiwaé sie nowoczesnym sprzetem do pomiarow gtownych wielkosci fizycznych,
stosowanym w badaniach maszyn i kontroli produkcji.

Potrafi wykorzysta¢ przyswojone teorie matematyczne do tworzenia i analizy prostych matematycznych
modeli maszyn i ich elementéw oraz prostych systeméw technicznych.

Kompetencje spoteczne:

Jest gotow do krytycznej oceny posiadanej wiedzy i odbieranych tresci

Jest gotow do uznawania znaczenia wiedzy w rozwigzywaniu probleméw poznawczych i praktycznych
oraz zasiegania opinii ekspertéw w przypadku trudnos$ci z samodzielnym rozwigzaniem problemu

Jest gotow do myslenia i dziatania w sposob przedsigbiorczy

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

Za dyskusje oraz biezgce przygotowanie i aktywnos$¢ na zajeciach. Zaliczenie pisemne dla zaje¢
wyktadowych i ¢wiczeniowych.

Tresci programowe

Definicja sterowania, urzgdzenia sterujgcego i sterowania automatycznego, definicja wartosci zadanej,
biezgcej i wymuszenia sterujgcego, definicja regulatora, wielko$ci nastawczej i wielkosci sterujgce;,
schemat i opis uktadu sterowania otwartego i zamknietego, ukfad regulacji w stanie ustalonym i
nieustalonym oraz jakie wnioski z niego wynikajg, rodzaje, charakterystyki sygnatow na wejsciu oraz ich
rownania, transmitancja operatorowa oraz widmowa, wzory oraz przyktad, istota przeksztatcenia
Laplace"a, przyktad dowolnych dwoch przeksztatcen, rodzaje cztondw wystepujgcych w ukfadzie regulaciji
automatycznej ze schematem, tgczenie cztonéw (szeregowe, rownolegte, ze sprzezeniem zwrotnym)
wzory oraz przykfady, taczenie cztondéw (szeregowe, réwnolegte, ze sprzezeniem zwrotnym) wzory oraz
przyktady, rodzaje elementow liniowych, funkcje f(t), transmitancje, charakterystyki, oraz przyktady,
charakterystyki czestotliwosciowe Nyquista oraz Bodego, przyktady na dowolnych cztonach, badanie
wiasnosci statycznych i dynamicznych (charakterystyki statyczne i dynamiczne),stata czasowa a okres,
sposoby wyznaczania na przyktadzie dowolnego cztonu, zadania regulatoréw w uktadzie regulaciji
automatycznej, podziat regulatoréw z opisem i przyktadami, charakterystyka regulatoréw typu P, I, PI,
PD i PID, uchyb i strefa nieczutosci wybranych regulatoréw, czas catkowania i czas rézniczkowania na
przyktadzie wybranych regulatorow, przebiegi czasowe na wyijsciu dla regulatoréw idealnych i
rzeczywistych

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

1. Wyktad z prezentacjg multimedialng
2. Cwiczenia - rozwigzywanie zadan

Literatura
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 27 1,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 48 1,50

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidow/egzaminu,
wykonanie projektu)




