KARTA PRZEDMIOTU

1. INAZWAPRZEDMIOTU: Automatyka

2. |[KIERUNEK: Logistyka

3. [POZIOM STUDIOW: |

4.  |ROK/SEMESTR STUDIOW: 111/5

5. |LICZBA PUNKTOW ECTS: 3

6. [TYPPRZEDMIOTU!: Obowigzkowy

7. VEZYKWYKLADOWY: polski

8. |LICZBAGODZIN | FORMA REALIZACJI PRZEDMIOTU?: W 30, ZP 30

9. WYMAGANIAWSTEPNE: Matematyka — poziom akademicki,

10. [ZALOZENIA | CELE PRZEDMIOTU:
1. Zapoznanie stuchaczy z podstawami automatyki, zasadami analizy i syntezy uktadow
sterowania automatycznego, podstawami teorii sterowania, metodami projektowania uktadow
oraz technicznego wykonania zadan sterowania
2. Zapoznanie podstawami technik komputerowych w zakresie monitorowania i przesytaniaj
Sygnatow sterujacych

11. PRZEDMIOTOWE EFEKTY UCZENIASIE Odniesienie do kierunkowych

efektow uczenia sie
(symbol)
WIEDZA: zna i rozumie
P_WO01ma wiedz¢ z zakresu identyfikacji, projektowania, K_W01, K_W20

symulowania i testowania uktadéw sterowania oraz doboru
elementow uktadow sterowania.

P_WO02ma wiedzg¢ na temat metod analizy wiasciwosci, korekcji K_W01, K_W19, K_W20

i optymalizacji uktadow sterowania.

P_W03ma  wiedze na temat budowy, modelowaniaK_WO01, K_W20

I programowania sterownikow napedow, manipulatorow,
obrabiarek sterowanych numerycznie

P_W04ma wiedze¢ na temat budowy, dziatania, zakresu stosowaniaK_WO01, K_W20

automatycznych uktadow akwizycji danych pomiarowych

UMIEJETNOSCI: potrafi

P_UO01 |potrafi stosowac narzedzia do identyfikacji, projektowania, K _U15, K _U16

symulowania i testowania uktadow sterowania oraz doboru
elementow uktadow sterowania

Obowigzkowy, fakultatywny.
Wyktady, ¢wiczenia, laboratoria, konwersatoria.



P_UO02 |potrafi zaprojektowac prosty uktad regulacji ciagtej lub K_U15, K _U16
sterowania typu przetaczajacego
P_UO03 [ma umiejetnos¢ doboru i programowania manipulatoréw, robotowlK_U15, K _U16
i obrabiarek sterowanych numerycznie
KOMPETENCJE SPOLECZNE: jest gotow do
P_KO1 |potrafi sformutowa¢ wymagania dotyczace sterowania K K02, K_K03
I wspotpracowac ze specjalistami z dziedziny automatyki lub
informatyki
12. |[METODY OCENY EFEKTOW UCZENIASIE
Symbol Metody (sposoby) oceny? Typ oceny* Forma
przedmiotowego dokumentacji
efektu uczenia sie
1. P_Wo1 srodsemestralne zaliczenie pisemne  [formujaca Lista ocen
2. P_W02 srodsemestralne zaliczenie pisemne  [formujaca Lista ocen
3. P_W03 koncowe zaliczenia ustne podsumowujaca Lista ocen
4 P_Wo04 koncowe zaliczenia ustne podsumowujaca Lista ocen
5 P_U01 projekt podsumowujgca Lista ocen
6 P_U02 projekt podsumowujgca Lista ocen
7 P_U03 kontrola obecnosci formujaca Lista ocen
3 P_KO01 koncowe zaliczenia ustne podsumowujaca Lista ocen
13. KRYTERIA OCENY OSIAGNIETYCH EFEKTOW UCZENIASIE
Forma oceny: procentowa, opisowa, punktowa, inne formy oceny do wyboru przez wykladowce
EFEKTY NA OCENE 3,0 | NAOCENE 3,5| NAOCENE 4.0 | NAOCENE 4,5| NA OCENE 5,0
UCZENIASIE
P W01 80% 85% 90% 95% 100%
P W02 80% 85% 90% 95% 100%
P W03 80% 85% 90% 95% 100%
P W04 80% 85% 90% 95% 100%
P U01 80% 85% 90% 95% 100%
P U02 80% 85% 90% 95% 100%
P _UO3 80% 85% 90% 95% 100%
P K01 80% 85% 90% 95% 100%
14. WARUNKI UZYSKANIA ZALICZENIAPRZEDMIOTU:
Osiagniecie zatozonych efektow uczenia sie i pozytywny wynik
1. zaliczenia pisemnego
2. zaliczenia ustnego

3

Ocenianie ciagte (biezace przygotowanie do zajec), srodsemestralne zaliczenie pisemne, srodsemestralne

zaliczenie ustne, koncowe zaliczenia pisemne, konicowe zaliczenia ustne, egzamin pisemny, egzamin ustny, praca
semestralna, ocena umiejetnosci ruchowych, praca dyplomowa, projekt, kontrola obecnosci

4

Formujaca, podsumowujaca.




15. |[TRESCI PROGRAMOWE

Tresé zajeé Forma zaje¢®
(liczba godz.)

Symbol
przedmiotowych
efektow uczenia sie

Wyklady
1. Whprowadzenie do automatyki. Automatyka i 2 P_W01
Robotyka Przemystowa. Linie produkcyjne i
montazowe. Mozliwosci i zalety sterowania
automatycznego. Przyktady
2. Wiadomosci podstawowe. Obiekt sterowania. 2 P_W01, P_W02
Sprzezenie zwrotne. Przyktad uktadu sterowania
temperatura w piecu gazowym. Techniczne problemy
projektowania uktadow sterowania
3. Rownani i charakterystyka uktadu. Cechy sprzezenie 2 P_W02
zwrotnego. Przyktad — automatyczne sterowanie
statkiem
4, Uktady sterowania. Modelowanie regulacji 2 P_W01, P_W02
dwupotozeniowej. Przyktad sondy lambda,
wiasciwosci obiektu
5. Regulator PID —demonstracja, symulacja 2 P_W01
komputerowa
6. Identyfikacja wiasciwosci obiektu sterowania. 2 P_WO01
Schematy blokowe, tworzenie na podstawie
schematow konstrukcyjnych — demonstracja
Analiza uktadow, przestrzen standw.
7. Regulatory 2 P_WO01, P_WO02
8. Wprowadzenie do robotyki. 2 P_W03
Struktura manipulatora. Elementy i swoboda
9. Réwnania ruchu manipulatora 2 P_W03
Zadanie proste i odwrotne kinematyki
10. Jezyki i uktady programowania robotow 2 P_WO03
11. Sterowniki PLC 2 P_W03
12. Regulatory, czujniki i urzadzenia pomiarowe 2 P_W04
13. Sterowanie w przestrzeni stanow 2 P_WO03, P_W04
14, Symulacja komputerowa uktadow sterowania 2 P_W03, P_W04
15. Zbiory rozmyte i sieci neuronowe 2 P_W02
Zajecia praktyczne
1. Woprowadzenie do Matlaba, zmienne, grafika, 2 P UO1
operacje na macierzach
2. Tworzenie schematow blokowych 4 P_UO01, P_KO01
3. Modelowanie uktadu regulacji dwupotozeniowej 4 P_UO01, P_UO03
4. Podstawowe typy regulatorow 4 P_U02, P_KO1
5. Regulator PID 4 P _U02, P_KO01

Wyktady, ¢wiczenia, laboratoria, samodzielne prowadzenie zaje¢ przez studenta.




6. Dobor nastaw regulatora 4 P_UO02, P_U03
7. Modelowanie ~ serwomechanizmu,  Wykreslanig 2 P _UO1
charakterystyk czestotliwosciowych uktadu
sterowania
8. Badanie stabilnosci, Badanie jakosci uktadu 2 P_UO1
zamknigtego
9. Modelowanie kinematyki manipulatora 2 P_WO03, P_U01, P_U03
10|  Projektowanie uktadu przetaczajacego 2 P_WO03, P_U01, P_U03
16. |METODY DYDAKTYCZNE:

1. Wykiad z zastosowaniem prezentacji w programie PowerPoint
2. Zajecia projektowe w laboratorium komputerowym z uzycie programu do symulacji

schematow blokowych

17. |LITERATURAPODSTAWOWA | UZUPELNIAJACAS:
Podstawowa:
1. Domachowski Z. ,,Automatyka i Robotyka podstawy” PG Gdansk 2003
2. Morecki A., Knapczyk J. ,,Podstawy robotyki. Teoria i elementy manipulatoréw i robotow”
WNT, Warszawa, 1999
3. Kwiatkowski W. ,,Wprowadzenie do automatyki dla informatykéw” WAT Warszawa 2008
4. Urbaniak A. ,,Podstawy automatyki” WPP, Poznan 2001
Uzupetniajaca:
5. Baumann A. i in. ,,Mechatronika - podrecznik dla uczniéw srednich i zawodowych szkot
technicznych” REA 2007
6. KostroJ., ,.Elementy, urzadzenia i uktady automatyki”, WSiP 1998
7. Tadeusiewicz R. i inni ,,Modelowanie komputerowe i obliczenia wspétczesnych uktadow
automatyzacji”’, AGH 2004
8. Szoplinski Z. ,,Badanie i projektowanie uktadow regulacji”’, WNT 1975
9. CraigJ.J. ,Wprowadzenie do robotyki: mechanika i sterowanie” WNT 1995
10. Koztowski K., Dutkiewicz P., Wroblewski W. ,,Modelowanie i sterowanie robotow” PWN
2003
18. [OBCIAZENIE PRACA STUDENTA
Forma aktywnosci Rodzaj zajeé Liczba godzin
na zrealizowanie
aktywnosci w
wyklady o 30
N - Q
zajecie praktyczne S 9 30
¢wiczenia =
laboratoria ET N
......................... S5 E
.......................... g 8
Zgczna liczba godzin zajeé realizowanych z udziafem '\8]‘ 60
prowadzgcego
przygotowanie sie do zaje¢ g a 3 8
przygotowanie si¢ do zaliczen/kolokwiow =S s 2 *g 7

Dostepna w czytelni, bibliotece, Internecie.




przygotowanie si¢ do egzaminu/zaliczenia

koncowego
F.gczna liczba godzin pracy w/asnej studenta 15
Razem godzin 75
(zajecia z udziafem prowadzgcego + praca wfasna studenta)
Liczba punktow ECTS 3

19.

PROWADZACY PRZEDMIOT (IMIE i NAZWISKO, ADRES E-MAIL, INSTYTUT,
NR POKOJU KONSULTACJI)

dr inz. Piotr Wolszczak, Piotr. wolszczak@upz.edu.pl,
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