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I stopien/ stacjonarna

Rodzaj przedmiotu: obowigzkowy
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Grupa kurséw: TAK

Wyktad Cwiczenia | Laboratorium | Projekt | Seminarium
Liczba godzin zajec¢ 30 15
zorganizowanych w Uczelni
(2ZU)
Liczba godzin catkowitego 30 60
naktadu pracy studenta
(CNPS)
Forma zaliczenia Zaliczenie na Zaliczenie na
ocene ocene
Dla grupy kurséw zaznaczy¢ X
kurs koncowy (X)
Liczba punktéw ECTS 3
w tym liczba punktéw 2

odpowiadajaca zajeciom o
charakterze praktycznym (P)

w tym liczba punktow ECTS 1 1
odpowiadajaca zajeciom
wymagajacym bezposredniego
udzialu nauczycieli lub innych
0s0b prowadzacych zajecia (BU)

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

CELE PRZEDMIOTU
C1 Nabycie wiedzy z zakresu podstawowych pojec teorii regulacji i teorii systemow.
C2 Nabycie umiejetnosci przeprowadzenia prostych symulacji w srodowisku MATLAB/Simulink.
C3 Nabycie wiedzy z zakresu zasad dziatania i doboru nastaw regulatoréw, czujnikéw, urzadzen
wykonawczych i sterownikéw przemystowych, sieci komputerowych i standardéw sygnatéw
automatyki.
C4 Nabycie wiedzy z zakresu identyfikacji, tworzenia modelu matematycznego, symulacji
komputerowej, projektowania dynamiki uktadu zamknietego.

PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIA SIE
z zakresu wiedzy:
PEU_WO01 znaja definicje i podstawowe wlasnosci systemow statycznych i dynamicznych
oraz liniowych i nieliniowych.
PEU_WO02 znaja podstawowe struktury uktadow regulacji oraz regulatoréw liniowych.




PEU_WO03 maja podstawowa wiedze odnosnie modeli matematycznych obiektow sterowania,
metod identyfikacji 1 symulacji komputerowe;.

PEU_ W04 maja podstawowa wiedze z zakresu doboru regulatoréw i nastaw regulatordw,
czujnikoéw, sterownikdéw przemystowych, oraz urzadzen wykonawczych.

z zakresu umiejetnosci:

PEU_UO1 potrafig zaplanowac¢ i przeprowadzi¢ eksperyment w celu wyznaczenia dynamiki
obiektu sterowania.

PEU_UO02 umieja przeprowadzié proste symulacje liniowych systeméw dynamicznych w
srodowisku MATLAB/Simulink.

PEU_UO03 umieja przeprowadzi¢ proste badania uktadow automatycznej regulacji w
srodowisku MATLAB/Simulink.

z zakresu kompetencji spotecznych:

PEU K01 —majg $wiadomo$¢ znaczenia umiejetnosci wyszukiwania informacji oraz jej
krytycznej analizy,

PEU KO02 rozumiejg i potrafia stosowa¢ zasady BHP dla urzadzen automatyki tak w
laboratorium jak i poza nim

TRESCI PROGRAMOWE
. s Liczba
Forma zaje¢é - wyklad godzin
Wyl Automatyzacja i robotyzacja — podstawowe pojecia. Podstawowe struktury 2
ukladéw regulacji i regulatoréw liniowych, sterowniki przemystowe, czujniki,
urzadzenia wykonawcze.
Wy2 Systemy statyczne i dynamiczne, liniowe i nieliniowe, stacjonarne i 2
niestacjonarne.
Odpowiedzi impulsowe i czasowe. Charakterystyki czestotliwosciowe.
Wy3 Wybrane wilasnosci systemow, stabilnos¢ i niestabilnos¢. 2
Wy4 | Regulacja automatyczna. Ukfady regulacji z otwarta 1 zamknigta petla sprzezenia 2
zwrotnego. Wybrane wilasnosci elementarnych regulatoréw liniowych. Dobor
nastaw regulatoréw PID.
Wy5 | Wprowadzenie, omowienie ogolnej struktury z nadrzednym systemem 1
SCADA.
Czujniki pomiarowe i r6zne metody pomiaru podstawowych wielkosci 1
fizycznych.
Wy6 | Czujniki pomiarowe, metody pomiaru bezposredniego i posredniego 1
Sygnaly i standardy pomiarowe. 1
Wy7  |Przetworniki pomiarowe i urzadzenia do przeksztalcania sygnatow 1
pomiarowych.
Zasady zasilania i zabezpieczania urzadzen przemystowych, zasady i 1
symbole stosowane na schematach elektrycznych.
Wy8 | Urzadzenia wykonawcze 2
Wy9 | Zasady i normy stosowane przy sporzadzaniu schematdow technologicznych
procesu przemystowego.
Koncentratory sygnatow pomiarowych. Sterownik PLC - jego funkcja w 1
rozproszonym ukladzie sterowania.
Wyl0 |Budowa i konfiguracja sterownika PLC. Metody programowania 2
sterownika PLC.




Wyll |Podstawowe zasady i struktura jezyka drabinkowego. Struktura pamieci i 2
typy zmiennych w sterowniku PLC.
Wyl2 |Mikroprocesorowe regulatory PID : struktura urzadzeniowa, dyskretne 1
réwnanie regulatora, regulatory wielofunkcyjne I modutowe.
Dobor nastaw regulatorow w systemach sterowania. 1
Wyl3 |Regulatory dwu- i tréjstawne. Regulatory rozmyte. 2
Wyl4 |Standardy transmisji szeregowej wykorzystywanej w systemach akwizycji 2
danych pomiarowych
Wyl5 |Systemy SCADA i panele operatorskie w rozproszonym ukladzie 2
sterowania
Suma godzin 30
Forma zaje¢ - laboratorium Liczba
godzin
Lab 1 | Stanowiskowe szkolenie BHP. Organizacja zaje¢. Podstawy 3
programowania w srodowisku Matlab/Simulink.
Lab 2 | Symulacja obiektow liniowych i nieliniowych. 3
Lab 3 | Odpowiedzi impulsowe i czasowe. Charakterystyki czestotliwosciowe. 3
Lab 4 | Regulator PID z r6znymi obiektami liniowymi. Dobor nastaw regulatora 3
PID.
Lab 5 | Liniowy regulator z nieliniowym obiektem. 3
Suma godzin 15

STOSOWANE NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1. Wyktad tradycyjny z wykorzystaniem wideoprojektora
N2. Laboratorium

N3. Konsultacje

N4. Praca wlasna — przygotowanie do zaje¢ laboratoryjnych

N35. Praca wlasna — samodzielne studia i przygotowanie do kolokwium zaliczeniowego

OCENA OSIAGNIECIA PRZEDMIOTOWYCH EFEKTOW UCZENIA SIE

Oceny (F — formujaca | Numer efektu uczenia si¢ | Sposob oceny osiggnigcia efektu uczenia sig

(w trakcie semestru),
P — podsumowujaca
(na koniec semestru)

F1

PEU W01 — PEU W04 | kolokwium zaliczeniowe

F2

PEU K01 —PEU K02

PEU UO1-PEU_UO03 ocena wykonanych ¢wiczen laboratoryjnych

P =0,5*%F1 + 0,5*F2 dla zaliczenia kursu F1 i F2 musza by¢ pozytywne
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