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Nazwa i kod przedmiotu

Podstawy automatyki, PG_00055747

Kierunek studiow

Inzynieria Mechaniczno-Medyczna

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2023 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2024/2025

Poziom ksztatcenia

| stopnia - inzynierskie

Grupa zajec

Grupa zaje¢ obowigzkowych z
zakresu kierunku studiow
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni
Rok studiéw 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 3 Liczba punktow ECTS 5.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Katedra Mechaniki i Mechatroniki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr hab. inz. Wiktoria Wojnicz

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 15.0 15.0 0.0 0.0 60

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta

planem studiow
Liczba godzin pracy |60 4.0 61.0 125
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest nabycie wiedzy z zakresu podstawowych zagadnien zwigzanych z uktadami regulacji

automatyczne;j.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO06] ma elementarng wiedze
w zakresie automatyki i robotyki
uktadéw mechanicznych lub
elektrotechniki i elektroniki

Student potrafi przeanalizowac
dziatanie uktadu regulaciji lub
zaprojektowa¢ podstawowy uktad
regulacji z zakresu inzynierii
mechaniczno-medycznej

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW2] Ocena wiedzy zawartej w
prezentaciji

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_U07] potrafi dokonac
identyfikacji i sformutowaé
specyfikacje prostych zadan
inzynierskich o charakterze
praktycznym oraz dokonac¢
krytycznej analizy istniejacych
rozwigzan technicznych oraz
oceny sposobu ich
funkcjonowania z zakresu
projektowania urzagdzen
mechanicznych i mechaniczno-
medycznych

Student potrafi zaprojektowac i
przeprowadzi¢ identyfikacje
parametrow systeméw i uktadow
regulacji z zakresu inzynierii
mechaniczno-medycznej

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU5] Ocena umiejgtnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[K6_U05] potrafi wykorzystywaé
metody analityczne, symulacyjne i
komputerowe do formutowania i
rozwigzywania zadan
inzynierskich z zakresu inzynierii
mechaniczno-medycznej

Student potrafi wykorzystaé
wiedze zdobytg w ramach
przedmiotu aby zaprojektowac
podstawowy uktad regulacji z
zakresu inzynierii mechaniczno-
medycznej

[SU2] Ocena umiejetnosci analizy
informacji

[SU3] Ocena umiejgtnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU5] Ocena umiejgtnosci
zaprezentowania wynikéw
realizacji zadania

[K6_U04] potrafi postugiwaé sie
podstawowg aparaturg pomiarowa,
i metodami szacowania btedéw
pomiaru.

Student potrafi zastosowaé
aparature pomiarowg i oszacowac
btad pomiarowy

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

Tresci przedmiotu

Wykiad

Struktura uktadu regulacji automatycznej. Klasyfikacja cztonéw automatyki. Schematy blokowe, zasady i
metody ich przeksztatcania. Klasyfikacja uktadéw automatyki. Uktady otwarte i ze sprzezeniem zwrotnym.
Wiasnosci uktadow ze sprzezeniem zwrotnym. Opis matematyczny sygnatdw i uktadow automatyki.
Zastosowanie przeksztafcenia Laplace'a. Pojecie transmitancji operatorowej. Charakterystyki statyczne
uktadéw automatyki. Dynamiczne charakterystyki czasowe. Wyznaczanie odpowiedzi skokowych i
impulsowych uktadéw automatyki. Analiza w dziedzinie czestotliwosci. Dynamiczne charakterystyki
czestotliwo$ciowe. Sporzadzanie wykreséw Nyquista i Bodea. Podstawowe cztony automatyki. Klasyfikacja,
opis, charakterystyki i przyktady typowych cztonéw: proporcjonalny, inercyjny pierwszego rzedu, drugiego
rzedu, rézniczkujacy, catkujacy, opdzniajacy. Regulatory. Regulator PID - budowa, struktura,
charakterystyki. Stabilno$¢ uktadéw automatyki. Pojecie stabilnosci. Warunki stabilnosci. Kryteria
algebraiczne (Hurwitza, Routha) i graficzne (Nyquista) badania stabilno$ci. Zapas stabilnosci.

Cwiczenia

Zastosowanie przeksztatcenia Laplace'a do rozwigzywania réwnan rézniczkowych. Opis sygnatow w
dziedzinie czasu oraz wyznaczanie ich transformat Laplace'a. Wyznaczanie transmitancji operatorowe;j
ukfadéw o zréznicowanej naturze fizycznej. Przeksztatcanie schematéw blokowych. Wyznaczanie
odpowiedzi czasowych uktadéw o danej transmitancji. Sporzadzanie charakterystyk czestotliwosciowych
Bode'a i Nyquista. Badanie stabilnosci uktadéw automatyki w oparciu o kryteria algebraiczne Hurwitza i
graficzne Nyquista. Okreslanie zapasu stabilnosci. Dobér regulatoréw i analiza wtasnosci prostych uktadéw

regulacji ciggtej.

Laboratorium

Projektowanie i analiza uktadéw logicznych kombinacyjnych. Symulacja uktadéw automatyki w systemie
Matlab&Simulink. Wyznaczanie charakterystyk czasowych i czestotliwosciowych wybranych cztonéw
automatyki. Badanie uktadu sterowania temperaturg z regulatorem PID. Badanie serwomechanizmu

potozenia.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Matematyka, Fizyka, Mechanika
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Laboratorium 50.0% 30.0%
Wyktad 50.0% 40.0%
Cwiczenia 50.0% 30.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

1. Holejko D., Koscielny W., J.: Automatyka proceséw ciagtych, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2012,

2. Mazurek J., Vogt H., Zydanowicz W.: Podstawy Automatyki, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, Warszawa 2006,

3. Perycz S.: Podstawy automatyki. Skrypt PG. Gdansk 1983,

4. Zelazny M.: Podstawy automatyki, PWN, Warszawa 1976,

5. Orlikowski C., Wittbrodt E.: Podstawy automatyki i sterowania.
Laboratorium t.1, Gdansk 1999.

6. Orlikowski C., Wittbrodt E.: Podstawy automatyki i sterowania.
Laboratorium t.2, Gdansk 2007.

7. Prochnicki W., Dzida M.: Podstawy automatyki. Zbior zadan. Wyd.
PG. Gdansk 2004.

Uzupetniajaca lista lektur

Kaczorek T.: Teoria uktadow regulacji automatycznej. WNT Warszawa
1974.

Nagrath I.J., Gopal M.: Control Systems Engineering, 5th Edition,
ANSHAN LTD, 2008

Adresy eZasobdéw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Zaprojektowac ukiad regulacji do realizacji podnoszenia t6zka szpitalnego

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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