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Forma zajec, liczba godzin /
rygor, razem godz., pkt ECTS

W 24/, C 6/z, L 10/z, P 0/~, S 0/~, razem: 40 godz., 3 pkt ECTS

Przedmioty wprowadzajgce

Matematyka 1, 2, 3: Podstawy analizy funkciji, rachunku rézniczkowego i
catkowego, algebry liniowej

Fizyka 1, 2: Podstawy mechaniki i elektrotechniki

Mechanika techniczna 1, 2: Podstawy teorii

Podstawy dynamiki maszyn: Podstawy teorii i techniki

Wybrane zagadnienia elektrotechniki i elektroniki: Podstawy teorii i techniki

Metrologia wielkoSci geometrycznych: Podsiawy teorii i techniki

Budowa pojazdow: Podstawy teorii i technik'.

Urzagdzenia hydrauliczne i i pneumatyczne: Podstawy teorii i techniki.

Semestr / kierunek studiow

semestr V / kierunek MECHANIKA | BUDOWA MASZYN / wszystkie spe-
cjalnosci

Autor/autorzy

dr hab. inz. Dariusz ZARDECKI

Jednostka organizacyjna
odpowiedzialna za przedmiot

Instytut Pojazdéw i Transportu, Wydziat Inzynierii Mechanicznej

Skrécony opis przedmiotu

Podstawowe pojecia zwigzane ze steroweaniem, automatykg i robotyka,
struktury i elementy uktaddw automatyki i robotyki, wtasnosci obiektow,
zasady modelowania, schematy blokowe w modelowaniu, analiza dynami-
ki uktadow liniowych, zagadnienia regulacji i automatéw skoriczonych,
przeglad problematyki ,nowoczesnej’ teorii sterowania, zasady budowy i
programowania urzadzen i systemdéw automatyki, zasady budowy i pro-
gramowania robotéw i manipulatoréw, zastosowania urzgdzeri | systemow
automatyki i robotyki.

Petny opis przedmiotu
(tresci programowe)

Wyk%ady | Wyktady z wykorzystaniem sprzetu audio-wizualnego
Wprowadzenie do automatyki i robotyki. /2 /.
(Przedmiot, historia i dzien dzisiejszy automatyki i robotyki. Definicje
podstawowe. Struktury uktadow - SISO / MIMO, otwarte / zamknigte /
mieszane, wielopoziomowe / hierarchiczne. Idea ukfadow regulacji).

2. Modele oraz wtasnosci obiektéw i sygnatow Cz.1./2 /.
(Modelowanie w nauce i technice. Formy i atrybuty modeli. Symulacja
komputerowa).

3. Modele oraz wtasnosci obiektéw i sygnatow Cz.2. /2 /.
(Transfornacje Laplace’a i Fouriera. Transmitancje, Schematy blokowe
w opisie liniowych ukfadéw dynamicznych. Wyznaczanie charaktery-




Styk czasowych i czestotliwoSciowych na podstawie transmitancji).

4. Modele oraz wtasnosci obiektéw i sygnatéw Cz.3. /2 /.
(Zagadnienia stabilnosci i wrazliwo$ci uktadéw. Analiza stabilnosci
ukfadow liniowych. Uwagi o analizie stabilnosci uktadéw nieliniowych).

5. Zarys teorii sterowania Cz.1./2 /.
(Zagadnienia teorii sterowania. Teoria regulacji.)

6. Zarys teorii sterowania Cz.2. /2 /.
(Przeglad nowoczesnej teorii sterowania - sterowanie optymalne, ad-
aptacyjne, odporne).

7. Zarys teorii sterowania Cz.3./2/.
(Digitalizacja sygnatow ciggtych. Podstawy teorii uktadow logicznych.
Podstawy teoretyczne cyfrowych i komputerowych ukiaddéw sterowa-
nia).

8. Ewolucja techniki uktaddw sterowania. / 2 /.
(Uktady sterowania bezposredniego. Uktady analogowe. Ukiady lo-
giczne i cyfrowe. Komputery. Ukiady wbudowane. Sztuczna inteligen-
cja).

9. Wspoiczesne urzgdzenia i systemy automatyki. / 2 /.
(Regulatory. Urzadzenia wykonawcze. Czujniki. Urzadzenia monitoru-
Jjgce. Sterowniki PLC. SCADA. Sieci. Sterownie.)

10. Manipulatory i roboty. /2 /.
(Struktury, budowa, sterowanie oraz programowanie manipulatorow i
robotéw. Roboty mobilne. Nanoroboty).

11. Automatyzacja i robotyzacja obiektow technicznych oraz procesow
technologicznych i logistycznych. Cz.1./2 /.
(Przyktady automatyzacji procesow. Przyktady zastosowar robotow.
Problematyka BHP).

12. Automatyzacja i robotyzacja obiektéw technicznych oraz procesow
technologicznych i logistycznych. Cz.2 /2/
(Trendy rozwoju automatyki w pojazdach. Systemy asystenckie kie-
rowcy. Pojazdy autonomiczne).

Cwiczenia audytoryjne/ Rozwigzywanie zadan.

1. Wyznaczanie modeli wybranych obiektow. /2 /.

2. Analiza modeli wybranych obiektéw. /2 /.
3. Analiza wybranych ukfadow sterowania. /2 /.

Cwiczenia Laboratoryjne / Repetytorium wiedzy, a nastepnie zajecia labo-
ratoryjne i opracowanie sprawozdan.

1. Badania laboratoryjne cztonéw podstawowych. /3 /.

2. Badania laboratoryjne uktadu regulacji. / 3 /.

3. Badania symulacyjne i analizy komputerowe ukfaddéw automatyki z
wykorzystaniem Matlab-Simulink. /4 /.

%

Literatura

Podstawowa:
1. W.Klimasa, Z Pitat, ,Podstawy automatyki i robotyki”, Wyd. Szkolne i
Pedagogiczne, 2006.

2. W.Kaczorek (i inni), ,,Podstawy teorii sterowania”, W.N.T., 2005.
Uzupetniajgca:
1. W.Kaczmarek, ,Elementy robotyki przemystowej”, WAT, 2006.

2. M.Szymkat, ,Komputerowe wspomaganie w projektowaniu ukfadow
regulacji”, W.N.T., 1993.

Efekty uczenia sie

W1/ Ma wiedze podstawowg w zakresie teorii | techniki sterowania /
K_W06, K_ W17, K_W23

W2 / Rozumie funkcjonowanie podstawowych elementow i systemow au-
tomatyki i robotyki/ K_W06, K_W08., K W17, K_W23

W3/ Ma wiedze podstawowg w zakresie automatyzacji i robotyzacji proce-
sow mechanicznych K_W08., K_ W17, K_W23

U1 / Potrafi zidentyfikowac cele automatyzacji (lub robotyzacji), sformuto-




wac zadania sterowania i okreslic metody stuzgce ich rozwigzaniu /
K_U10, K_U16, K_U19.

U2 / Potrafi przeprowadzi¢ symulacje komputerowe stuzgce analizie i syn-
tezie uktadow sterowania / K_U16

K1/ Rozumie potrzebe i mozliwosci doksztatcania sie / K_KO01.
K2 / Potrafi pracowac zespotowo / K_KO01.

Metody i kryteria oceniania
(sposob sprawdzania
osiggniecia przez studenta
zaktadanych efektow uczenia

sig)

Przedmiot zaliczany jest na podstawie: egzaminu.

Warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest zaliczenie ¢wiczen oraz labo-
ratoriow.

Cwiczenia audytoryjne zaliczane sq na podstawie: obecnos$ci, aktywnosci i
Sprawdzianu z rozwigzywania zadar.

Cwiczenia laboratoryjne zaliczane sg na podstawie: obecnosci, spraw-
dzianow wiedzy oraz sprawozdan.

Efekty W1, W2, W3, U1, U2, K1 oceniane poprzez egzamin oraz zalicze-
nie ¢wiczen audytoryjnych i laboratoryjnych.

Efekt K2 oceniany poprzez zaliczenie ¢wiczen laboratoryjnych.

Ocene bardzo dobrg ofrzymuje student, ktéry osiqgnat zaktadane efekty
uczenia sie na poziomie 91-100%.

Ocene dobrg plus otrzymuje student, ktory osiqgnat zaktadane efekty
uczenia sie na poziomie 81-90%.

Ocene dobrg ofrzymuje student, ktory osiqgnat zaktadane efekty uczenia
sie na poziomie 71-80%.

Ocene dostateczng plus otrzymuje student, ktory osiggngt zaktadane
efekty uczenia sie na poziomie 61-70%.

Ocene dostateczng otrzymuje student, ktory osiggnagt zaktadane efekty
uczenia sie na poziomie 51-60%.

Ocene niedostateczng ofrzymuje student, ktory osiggnat zaktadane efek-
ty uczenia sie na poziomie rownym lub nizszym niz 50%.

Ocene uogdlniong zal. otrzymuje student, ktory osiggnat zaktadane efekty
uczenia sie na poziomie wyzszym niz 50%.

Ocene uogolniong nzal. otrzymuje student, ktory osiggnat zaktadane efek-
ty uczenia sie na poziomie rownym lub nizszym niz 50%.

Bilans ECTS
(naktad pracy studenta)

Aktywnosc / obcigzenie studenta w godz.

. Udziat w wyktadach / 24 godz.

. Udziat w ¢wiczeniach audytoryjnych / 6 godz.

. Udziat w ¢wiczeniach laboratoryjnych /10 godz.

Udziat w ¢wiczeniach projektowych /0 godz.

Udziat w seminariach /0 godz.

. Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow / 24 godz.

. Samodzielne przygotowanie do ¢wiczen audytoryjnych /6 godz.

. Samodzielne przygotowanie do ¢wiczen laboratoryjnych /10 godz.

. Samodzielne przygotowanie do ¢wiczen projektowych /0 godz.

10. Samodzielne przygotowanie do seminarium /0 godz.

11. Udziat w konsultacjach i innych formach zaje¢ z udziatem nauczyciela/
8 godz.

12. Przygotowanie do egzaminu /10 godz.

13. Przygotowanie do zaliczenia / 0 godz.

14. Udziat w egzaminie / 2 godz.

Sumaryczne obcigzenie pracq studenta:

100 godz. /3 ECTS +

Zajecia z udziatem nauczycieli (1+2+3+4+5+11+14): 50 godz. /1,5 ECTS -
Zajecia powigzane z dziatalnosciq naukowg (21+10): 80 godz. /2 ECTS -
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