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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
ogdlnoakademicki

Forma studiéw stacjonarne Sposob realizacji na uczelni

Rok studiow 2 Jezyk wykfadowy polski

Semestr studiow 4 Liczba punktow ECTS 3.0

Profil ksztatcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektrotechniki i Automatyki -> Katedra Inzynierii Elektrycznej

Transportu

Imie i nazwisko Odpowiedzialny za przedmiot dr inz. Stawomir Judek

wyktadowcy (wyktadowcow) [ Prowadzacy zajecia z przedmiotu | dr inz. Stawomir Judek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM

Liczba godzin zaje¢ |30.0 15.0 0.0 0.0 0.0 45

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 0.0

Adresy kursu na platformie eNauczanie:

Moodle ID: 4227 Automatyka i sterowanie [Transport][2025/26]
https://enauczanie.pg.edu.pl/2025/course/view.php?id=4227

Aktywnosc¢ studenta
i liczba godzin pracy

Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wiasna RAZEM
dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiéw
Liczba godzin pracy |45 5.0 25.0 75
studenta

Cel przedmiotu

Poznanie uktadéw regulacji automatycznej i urzadzen sterowania. Nabycie umiejetnosci rozwigzywania
prostych zagadnien automatyki i sterowania.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy Efekt z przedmiotu Sposo6b weryfikacji i oceny efektu

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - wyktad

WYKLAD Podstawowe pojecia automatyki. Metody opisu liniowych jednowymiarowych obiektéw sterowania.
Podstawowe cztony dynamiczne liniowe. Transmitancja, przeksztatcenia typu Laplace'a i odwrotne. Modele
uktadéw dynamicznych: elektrycznych, mechanicznych, elektromechanicznych i przeptywowych. Obiekty:
ciagty, dyskretny. Schemat blokowy otwartego i zamknietego uktadu sterowania. Sterowanie w systemie
zamknietym - sprzezenia zwrotne, stabilno$¢. Matematyczne warunki stabilnosci uktadu sterowania: badanie
stabilnosci, kryteria stabilnosci. Regulatory liniowe o wyjsciu ciagtym: proporcjonalny, proporcjonalno-
catkujgcy oraz proporcjonalno-catkujgco-rozniczkujgcy. Analiza wtasnosci oraz warunki stosowalnosci.
Metody eksperymentalne strojenia regulatorow przy uwzglednieniu wzmocnienia krytycznego i okresu
oscylacji. Kryteria jakosci regulacji. Srodowisko programowe Matlab w zastosowaniu do automatyki i
sterowania. Przyktady doboru parametréw regulatora. Zasady syntezy liniowych uktadéw

sterowania. Wprowadzenie do uktadéw nieliniowych. Algorytmy regulacji cyfrowej. Elementy i uktady
automatyki. Urzgdzenia i algorytmy sterowania. Cyfrowe uktady automatyki. Programowalne sterowniki
logiczne PLC. Systemy sterowania SCADA . Inteligentne systemy transportowe. CWICZENIA
AUDYTORYJNE Modele uktadéw dynamicznych: uktady elektryczne, uktady mechaniczne, uktady
elektromechaniczne, uktady przeptywowe. Modele matematyczne liniowych uktadéw dynamicznych
ciggtych: modele czasowe (réwnania rézniczkowe, zmienne stanu), modele czestotliwosciowe
(transmitancja operatorowa, transmitancja widmowa), podstawowe cztony dynamiczne (bezinercyjny,
catkujacy, rézniczkujgcy, inercyjny pierwszego i drugiego rzedu). Stabilno$¢ uktadéw dynamicznych: pojecia
podstawowe, badanie stabilnos$ci, kryteria stabilnosci. Programowalne sterowniki logiczne.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Podstawowa wiedza z matematyki wyzszej i fizyki.
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Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Kolokwia w czasie semestru

60.0%

70.0%

Cwiczenia praktyczne

60.0%

30.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Kowal J.: Podstawy automatyki - tom 1. Krakéw: AGH, Uczelniane
Wydawnictwa Naukowo-dydaktyczne, 2006. Kowal J.: Podstawy
automatyki - tom 2. Krakéw: AGH, Uczelniane Wydawnictwa Naukowo-
dydaktyczne, 2007. Kaczorek T., Dzielinski A., Dabrowski W., topatka
R.: Podstawy teorii sterowania. Warszawa: WNT, 2005.

Uzupetniajgca lista lektur

Domachowski Z.: Automatyka i Robotyka. Podstawy. Gdansk:

Wydawnictwo PG, 2003.

Adresy eZasobdow

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

ukfadu regulacji.

1. Podac definicje transmitancji i wymienic jej najwazniejsze wtasnosci.
2. Poda¢ zasade doboru regulatora PID w uktadzie regulacji automatycznej. Narysowa¢ schemat blokowy

3. Narysowac i opisa¢ schemat blokowy sterownika programowalnego PLC.

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Data wygenerowania:
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