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Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu Obowiazkowy
Jezyk prowadzenia zajeé Polski
Usytuowanie w planie | Studia stacjonarne Semestr V
studiow - semestr studia niestacjonarne | Semestr V
Wymagania wstepne
Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktéw ECTS 2
Forma prowadzenia zajeé wyktad éwiczenia Iak;iourre:]to- projekt inne
Liczba godzin Z::Sjlgname: 15 15
w semestrze s’Fudia _ 9 9
niestacjonarne:




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Student rozumie pojecia zwigzane z automatyka, zna
modele podstawowych obiektéw dynamicznych i ich
Wiedza W01 | praktyczne zastosowania, dysponuje wiedzg z zakresu IB1P_W10
badania stabilnosci obiektow i uktadéw sterowania oraz
metod sterowania robotéw.
UoL Potrafi opisac za_choyv_anle oble}(tu regul_aCJ|'| gkiadu IBLP UOS
sterowania w dziedzinie czasu i czestotliwos$ci. -
Potrafi zaprojektowa¢ poprawnie dziatajgcy uktad regu-
- - uo2 . . e o IB1P_U11
Umiejetnosci lacji automatycznej oraz oceni¢ jakosc¢ regulaciji. -
Potrafi praktycznie stosowaé narzedzia inzynierskie
. - . . . IB1P_UO02
u03 i programistyczne wspomagajgce projektowanie syste- —
. ; g IB1P_U10
mow automatyki oraz robotyki. -
Rozumie potrzebe ciggtego doksztatcania sie i podno-
K01 |szenia swoich kompetencji. Student rozumie zwigzek IB1P_KO1
Kompetencje miedzy naktadem pracy, a jej efektem.
spoteczne Potrafi przedstawia¢ swoje stanowisko (tok myslenia)
K02 |ibroni¢ go, uzywajgc rzeczowych argumentow IB1P_KO06
w dyskusiji.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma .
. . Tresci programowe
zajec
Definicje obiektu sterowania, regulatora, systemu otwartego i zamknietego, sprzeze-
nia zwrotnego. Opis matematyczny podstawowych elementéw uktadow automatyki
w dziedzinie czasu i z wykorzystaniem transformaty Laplace’a. Wtasciwosci podsta-
wyklad wowych elementow i uktadéw automatyki. Transmitancja widmowa i charakterystyki

czestotliwosciowe. Stabilno$¢ uktadoéw regulacji automatycznej. Jakosé regulacii

w uktadach automatyki, btedy regulacji statyczne i dynamiczne. Regulatory i uktady
regulacji ze sprzezeniem zwrotnym. Uktady kinematyczne robotdw i podstawy stero-
wania robotéw.

laboratorium

Zapoznanie z narzedziami informatycznymi wspomagajgcymi analize i synteze ukfa-
dow sterowania i regulacji. Tworzenie i przeksztatcanie modeli obiektéw dynamicz-
nych. Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe podstawowych obiektow dyna-
micznych. Projektowanie regulatorow, analiza stabilno$ci zamknietych uktadéw regu-
lacji. Identyfikacja parametrow modeli obiektéw dynamicznych. Sterowanie uktadem
kinematycznym robota.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
uol X
uo2 X
uo3 X
K01 X
K02 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma

. . Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wykfad zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50% punktow z kolokwium
laboratorium zaliczenie z oceng Uzyskanie co najmniej 50% punktéw ze sprawozdan

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Obciazenie studenta niz(tta
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wicjLjpiswicjL|pP|s h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale 34 29 h

nauczyciela akademickiego

Liczba punktéw ECTS, ktora student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego

Liczba godzin samodzielnej pracy

5. studenta 16 28 h
Liczba punktéw ECTS, ktorg student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 1,1 ECTS
pracy

7 Nakiad pracy zwigzany z zajeciami 25 25 h

o charakterze praktycznym

Liczba punktéw ECTS, ktorg student
8. | uzyskuje w ramach zajeé¢ o charak- 1,0 1,0 ECTS
terze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca stu-

9. denta 50 50 h
10, Punkty ECTS za n.10du.t o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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