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(pieczęć wydziału)
KARTA PRZEDMIOTU

	Nazwa przedmiotu:
Podstawy Automatyki 
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:
Mnz1-06-IV 

	
Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2018/2019

	
Forma kształcenia: studia niestacjonarne

	
Poziom kształcenia: studia pierwszego stopnia 

	
Kierunek studiów: MECHATRONIKA

	
Profil studiów: ogólnoakademicki

	
Specjalność: ZAStosowania mechatroniki w inżynierii elektrycznej

	
Semestr: IV

	
Jednostka prowadząca przedmiot: 
Instytut Automatyki RAu1

	
Prowadzący przedmiot: prof. dr hab. inż. Marian Błachuta, prof. zw., 

	
Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty wspólne 

	
Status przedmiotu: obowiązkowy 

	
Język prowadzenia zajęć: polski

	
Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne: Zakłada się, że przed rozpoczęciem nauki niniejszego przedmiotu student posiada przygotowanie w zakresie liniowych równań różniczkowych oraz algebry

	
Cel przedmiotu: Celem wykładu jest przekazanie studentom podstawowych wiadomości w zakresie analizy i projektowania układów regulacji o jednej zmiennej regulowanej z wykorzystaniem regulatorów PID oraz regulatorów przekaźnikowych. Celem ćwiczeń tablicowych i laboratoryjnych jest nabycie przez studentów umiejętności w zakresie analizy i projektowania tych układów, umożliwiające efektywne wykorzystanie programów wspomagających projektowanie  takich jak MATLAB-SIMULINK, CC, etc.

	
Efekty kształcenia:


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1
	Zna podstawowe pojęcia takie jak  stabilność, wielomian charakterystyczny i rozumie ich wzajemne związki w układach prostych i złożonych, opisywanych za pomocą równań stanu i transmitancji
	Sprawdziany na ćwiczeniach, egzamin
	Wykład
Ćwiczenia rachunkowe


	K1A_W04+++

K1A_W01+

	2
	Zna i rozumie  wpływ rozkładu pierwiastków wielomianu charakterystycznego, przebiegu charakterystyk częstotliwościowych i wartości współczynników uchybowych  na właściwości układów regulacji w stanach ustalonych i przejściowych
	Sprawdziany na ćwiczeniach, egzamin
	Wykład

Ćwiczenia rachunkowe


	K1A_W04+++

	3
	Zna i rozumie zadania i struktury układów automatyki oraz ich elementy funkcjonalne
	Sprawdziany na zajęciach laboratoryjnych, egzamin
	Wykład

Laboratorium
	K1A_W05+++

	4
	Zna rodzaje i rozumie właściwości regulatorów (liniowych i nieliniowych), sposoby ich konstrukcji i realizacji oraz metody doboru parametrów.
	Sprawdziany na zajęciach laboratoryjnych, ocena sprawozdania, egzamin
	Wykład

Laboratorium
	KU_19+

	5
	Potrafi określić zadania układu regulacji (UR), wybrać jego strukturę oraz skonstruować jego model matematyczny.
	Sprawdziany na zajęciach laboratoryjnych, ocena sprawozdania z ćwiczenia laboratoryjnego
	Wykład

Laboratorium
	K1A_U09++

K1A_U20++

K1A_U24+

	6
	Potrafi dokonać oceny jakości UR,  wyboru  rodzaju regulatora oraz strojenia jego parametrów.
	Ocena sprawozdania z ćwiczenia laboratoryjnego
	Wykład

Laboratorium
	K1A_U09++

K1A_U20+

K1A_U24+++

	7
	Jest gotów  samodzielnie podejmować decyzje dotyczące najlepszych rozwiązań konstrukcyjnych
	Ocena sprawozdania z ćwiczenia laboratoryjnego
	Wykład

Laboratorium
	K1A_U09++

K1A_U20+

K1A_U24+++

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	16
	16
	8
	
	

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład 

Wprowadzenie do przedmiotu: podstawowe pojęcia - proces, sterowanie jako oddziaływanie na strumienie energii lub substancji. Elementy funkcjonalne układu automatyki.
Pojęcie sygnału oraz modelowanie układu automatyki: jednokierunkowość przepływu sygnału, schematy funkcjonalne. Sterowanie w układzie otwartym i zamkniętym. Klasyfikacje układów automatyki. Modele układów dynamicznych o parametrach skupionych: nieliniowe równania stanu, punkt pracy, linearyzacja. Własności liniowych układów dynamicznych. Macierz podstawowa, forma kanoniczna Jordana. Sterowalność, obserwowalność, postać kanoniczna Kalmana, transmitancja operatorowa i widmowa, zera, bieguny, względny rząd. 

Stabilność liniowych układów dynamicznych, wielomian charakterystyczny, kryterium Hurwitza. Układy złożone: sterowalność, obserwowalność i stabilność układów połączonych szeregowo i równolegle.

Struktura układu regulacji. Opis układu ze sprzężeniem zwrotnym w przestrzeni stanu. Stabilność układów zamkniętych. Wielomian charakterystyczny układu zamkniętego i jego tworzenie na podstawie struktury układu i opisu transmitancyjnego elementów. 

Badanie stabilności, kryterium Nyquista. Stabilność układów z opóźnieniem. 

Uchyb ustalony przy wymuszeniach wielomianowych: układy astatyczne, współczynniki uchybowe. 

Ocena właściwości dynamicznych układów regulacji. Metody bazujące na rozkładzie pierwiastków. Metoda linii pierwiastkowych. Metody częstotliwościowe. Elementy korekcyjne i regulatory. Regulatory: P, PI, PD, PID. Dobór nastaw i strojenie regulatora PID. Reguły Zieglera-Nicholsa oraz metoda QDR. 
Analogowe i cyfrowe  realizacje regulatorów. Aspekty funkcjonalne: bezuderzeniowe przejście między regulacją ręczna i automatyczną, zjawisko windowania i jego zapobieganie.
Złożone struktury układów sterowania. Układy z kompensacją zakłócenia (otwarte). Układy zamknięto-otwarte. Układy kaskadowe. 

Proste układy regulacji dwupołożeniowej. Związki pomiędzy częstotliwością przełączeń przekaźnika a wielkością wahań sygnału regulowanego, wpływ parametrów układu i wartości zadanej na przebiegi regulacji. Zmniejszanie wielkości wahań. 

Regulatory dwupołożeniowe z korekcją, niby-ciągły regulator PID. Regulatory krokowe.

Ćwiczenia tablicowe 

Program ćwiczeń tablicowych jest ściśle związany z programem wykładów. Rozwiązywane są przykłady ilustrujące wyłożoną na wykładzie teorią. 

Zajęcia laboratoryjne

1. Elementy komputerowego wspomagania projektowania UR. Wprowadzenie do programowania w środowisku: Matlab/Simulink, Elementy Control System Toolbox
2. Opis matematyczny, modelowanie i charakterystyki układów dynamicznych (cz.1)

3. Opis matematyczny, modelowanie i charakterystyki układów dynamicznych (cz.2)

4. Analiza układu zamkniętego
5. Regulacja PID
6. Regulacja dwupołożeniowa


	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Egzamin: TAK 

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Literatura podstawowa:

1. Gessing R. Teoria sterowania T.1. Układy liniowe, Skrypt Pol.Śl., Gliwice, 1991, Wyd. 2. 

2. Kaczorek T.: Teoria sterowania T.1. PWN, W-wa 1977.

3. Skrzywan-Kosek A., Świerniak A., Baron K., Latarnik M.: Zbiór zadań z teorii liniowych układów regulacji, Skrypt Pol. Śl., Gliwice, 1999, Wyd.IV.
4. Błachuta M. (red.) Laboratorium Teorii Sterowania i Podstaw Automatyki, Skrypt Pol. Śl., Gliwice, 1998

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Literatura uzupełniająca:

1. Takahashi Y., Rabins M.J., Auslander D.M.: Sterowanie i Systemy Dynamiczne, WNT, W-wa 1976.

2. Kurman K.J.: Teoria Regulacji. Podstawy, Analiza, Projektowanie, WNT, W-wa 1975.

3. Phillips CL., Harbor R.D.: Feedback Control Systems (Third Edition) Prentice Hall, 1996.

4. Goodwin G.C., Graebe S.F., Salgado M.E.: Control Systems Design, Prentice Hall, 2001

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	20/ 60  w tym zapoznanie się ze wskazaną literaturą (20 h), przygotowanie się do wykładów (15 h), przygotowanie do egzaminu (25h), egzamin (4h)

	2.
	Ćwiczenia
	16 / 34 w tym przygotowanie się do ćwiczeń i sprawdzianów (34 h) 

	3.
	Laboratorium
	8 / 27 w tym przygotowanie się do ćwiczeń i sprawdzianów (12 h) oraz wykonanie raportów (15 h)

	4.
	Projekt
	 / 

	5.
	Seminarium
	 / 

	6.
	Inne
	 / 

	
	Suma godzin:
	44/121

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Suma wszystkich godzin: 
	165

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS:

	6

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	1

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Uwagi:





Zatwierdzono:

………………………….….
…………………………………………………....

(data i podpis prowadzącego)
(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/
Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 
Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)
� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia


� 1 punkt ECTS – 30 godzin






