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pazdziernik 2024 r.

Rok akademicki realizaciji
przedmiotu

2026/2027

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 Sposab realizacji na uczelni
Rok studiow 3 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 6 Liczba punktow ECTS 3.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie
Jednostka prowadzaca Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Automatyki
Imie i nazwisko Odpowiedzialny za przedmiot dr inz. Jacek Zawalich
wyktadowcy (wyktadowcow) | Prowadzacy zajecia z przedmiotu
Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 0.0 15.0 0.0 45
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnoé(; studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zanciach_ Udziat w . Praca wlasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktyczny_qh, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy (45 3.0 27.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest przekazanie teoretycznej i praktycznej wiedzy w zakresie budowy, projektowania i
serwisowania zautomatyzowanych stanowisk oraz proceséw technologicznych w warunkach przemystowych
z wykorzystaniem profesjonalnego sprzgtu komputerowego i oprogramowania inzynierskiego.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UQ07] potrafi budowac i
analizowa¢ modele uktadow i
systemow z zakresu zwigzanego z
systemami sterowania i
automatyka

Student rozwigzuje zadania z
zakresu projektowania,
modelowania oraz symulacji
obiektéw, procesow, uktadow i
systemow sterowania. Student
swobodnie postuguje sie
programami symulacyjnymi z
zakresu modelowania obiektow i
uktadow sterowania. Student
opracowuje programy do
zaimplementowania w
sterownikach PLC lub
komputerach przemystowych.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU4] Ocena umiejetnosci
korzystania z metod i narzedzi

[K6_WO07] ma podstawowag wiedze
zwigzang z systemami sterowania
i automatyki

Student identyfikuje i klasyfikuje
typowe obiekty techniczne.
Student prezentuje podstawowe
metody modelowania oraz
symulacji obiektow, procesow i
uktadow sterowania. Student zna
metody projektowania prostych
ukfaddéw regulacji roznorodnych
wielkosci fizycznych w warunkach
przemystowych

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym
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Tresci przedmiotu

WYKLAD

Klasyfikacja uktadéw sterowania i regulacji. Przyktady przemystowych uktadéw sterowania. Modele obiektéw
sterowania, elementy pomiarowe i wykonawcze ich wtasciwosci, charakterystyki statyczne i dynamiczne.
Metody identyfikacji obiektéw przemystowych, elementéw systemoéw i uktadéw sterowania. Struktury
uktadéw sterowania obiektami przemystowymi. Rodzaje przemystowych urzadzen sterujacych. Dobér
urzadzen sterujacych, urzadzenia pomiarowe i wykonawcze w technice. Kryteria oceny sterowania
ztozonymi systemami sterowania i uktadami regulacji. Przyktady stosowanych rozwigzan ztozonych
systemow sterowania i uktadow regulaciji w przemysle. Projektowanie uktadoéw i systeméw automatyki.

CWICZENIA LABORATORYJNE

Identyfikacja i opracowanie modeli wybranych obiektéw, dobor regulatora, urzadzen pomiarowych i
elementow wykonawczych, projektowanie uktadow sterowania automatycznego z wykorzystaniem
sterownikéw PLC.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wiedza z przedmiotu Podstawy Automatyki

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Zalecana lista lektur

Sprawozdania z wykonanych 100.0% 40.0%

¢wiczen laboratoryjnych

Kolokwium 50.0% 60.0%

Podstawowa lista lektur 1. Findeisen W.: Technika regulacji automatycznej. Warszawa: PWN
1976.
2. Kaczorek T.: Teoria uktadéw regulacji automatycznej, Warszawa:
WNT 1977.

3. Tatjewski P.: Sterowanie zaawansowane obiektéw przemystowych.
Struktury i algorytmy. Warszawa: EXIT 2002.

4. Mitkowski W.: Stabilizacja systeméw dynamicznych. Krakéw: AGH
1996.

5. Piegat A.: Modelowanie i sterowanie rozmyte. Warszawa: EXIT
1999.

6. Nowakowski J.: Podstawy automatyki. Tom I. Gdansk: Wyd. PG
1992.

7. Ogata K.: Modern Control Engineering. 4th edition. Prentice Hall
2002.

Uzupetniajaca lista lektur 1. Préchnicki W., Dzida M.: Zbiér zadan z podstaw automatyki.
Gdansk: Wyd. PG 1993.

2. Urbaniak A.: Automatyzacja w inzynierii sanitarnej. Poznan: Wyd.
Pol. Poznanskiej 1985.

3. Raven F.H.: Automatic Control Engineering. McGraw-Hill 1988.

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Opracowa¢ model uktadu regulacji temperatury w zbiorniku z woda.

Przeprowadzi¢ analize stabilnosci uktadu regulacji poziomu wody w zbiorniku z opéznieniem.
Zaprojektowac system sterowania ogrzewaniem w magazynie do przechowywania warzyw i owocow.
Opracowac algorytm sterowania windg w budynku czterokondygnacyjnym.

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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