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Cel przedmiotu

Celem jest zapoznanie z metodami opisu oraz analizy uktadéw dynamicznychregulacji. Omawiane sg
podstawowe cztony liniowych uktadéw automatyki. Przedstawiona zostanie analiza statyczna
biomedycznych systemoéw regulacji. Omoéwione zostang zagadnienia analizy w dziedzinie czasu i
czestotliwosci, analiza stabilnosci. Prezentowane sg takze podstawowe zagadnienia z zakresu robotyki i
robotyzacji, w tym podstawowe zespoty i uktady robotéw, czujniki i elementy wykonawcze.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UO08] potrafi przy identyfikacji i
formutowaniu specyfikacji zadan
inzynierskich zwigzanych z
kierunkiem studiow oraz ich
rozwigzywaniu:

- wykorzysta¢ metody
analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne,

- dostrzegac ich aspekty
systemowe i pozatechniczne,

- dokonac¢ wstepnej oceny
ekonomicznej proponowanych
rozwigzan i podejmowanych
dziatan inzynierskich

Wiedza na temat blokéw
automatyki, kryteriéw stabilnosci,
sprzezenia zwrotnego oraz
elementow robotyki

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[K6_WO02] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu wybrane
prawa i zjawiska fizyczne oraz
metody i teorie wyjasniajace
ztozone zaleznosci miedzy nimi,
stanowigce podstawowa wiedze
0golng z dziedziny nauk
technicznych, zwigzang z
kierunkiem studiow

Zna i rozumie podstawy
automatyki i robotyki

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_WO03] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu budowe
i zasady dziatania komponentow i
systemow zwigzanych z
kierunkiem studidéw, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
migdzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —

wiasciwe dla programu ksztatcenia

Wiedza i zrozumienie na temat
blokoéw automatyki, kryteriow
stabilnosci, sprzezenia zwrotnego
oraz elementéw robotyki

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej
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Tresci przedmiotu

1 Podstawowe pojecia automatyki, podstawowe zasady sterowania automatycznego, klasyfikacja uktadow
automatyki 2 Elementy uktadéw regulacji automatycznej: urzadzenia pomiarowe, regulatory, urzadzenia
wykonawcze. 3 Pojecie uktadoéw regulacji w odniesieniu do systeméw biomedycznych. Przyktady
fizjologicznych systemow regulacji. 4 Modelowanie biomedycznych systeméw dynamicznych. Systemy
liniowe. Zasada superpozycji. 5 Transmitancja operatorowo. Opis w przestrzeniu stanu. 6 Podstawowe
cztony liniowych uktadéw automatyki: proporcjonalny, inercyjny, catkujacy, rézniczkujacy, oscylacyjny,
opOzniajacy. 7 Analiza komputerowa i symulacja systeméw biomedycznych. Matlab. Simulink. 8 Analiza
statyczna biomedycznych systemoéw regulacji. 9 Analiza statyczna biomedycznych systemoéw regulacji.
Przyktady: regulacja rzutu serca, regulacja stezenia glukozy, regulacja wymiany gazowej. 10 Analiza
liniowych systemow regulacji w dziedzinie czasu. Systemy z otwartg i zamknietg petla. 11 Odpowiedz
impulsowa. Odpowiedz skokowa. 12 Odpowiedz impulsowa. Odpowiedz skokowa. Przyktad: opis dynamiki
odruchu neuromie$niowego. 13 Analiza czgstotliwosciowa liniowych systemoéw regulacji. 14 Graficzna
posta¢ odpowiedzi czestotliwosciowej (Bode, Nicholas, Nyquist). 15 Odpowiedz czestotliwo$ciowa modelu
uktadu krazenia oraz uktadu regulacji glukoza-insulina. 16 Stabilno$¢ liniowych ukladéw automatycznej
regulacji: pojecie i kryteria stabilnosci. 17 Analiza stabilnosci odruchu zrenicy na $wiatto. Badanie
zaburzenia stabilnosci systemu regulacji oddychania w zespole Cheyne-Stokes (nocny bezdech). 18
Wybrane zagadnienia teorii nieliniowych uktadéw automatycznej regulacji. 19 Elementy wykonawcze
automatyki i robotyki. 20 Czujniki w automatyce i robotyce. 21 Podstawowe cztony i uktady robotéw
przemystowych 22 Roboty i manipulatory. Napedy robotéw. 23 Urzadzenia chwytajgce 24 Glowice
technologiczne 24 Sterowanie robotéw. 26 Budowa i sposoby uczenia robotéw edukacyjnych. 27
Programowanie robotéw edukacyjnych. 28 Przyktady zastosowania robotéw w przemysle. 29 Roboty
podwodne i pracujgce w warunkach niebezpiecznych. 30 Przyktady zastosowania robotéw w medycynie.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Nie ma wymagan

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposob oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

wyktad 50.0% 70.0%

laboratorium

50.0% 30.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur 1. Skrypt z materiatami ,Podstawy automatyki i robotyki” 2. Kwiatkowski
W.: Wprowadzenie do Automatyki, Warszawa 2005. 3. Craig J.:
Wprowadzenie do robotyki. WNT, Warszawa 1995 4. Morecki A. | in.:
Podstawy robotyki, WNT, Warszawa 2002 (wyd. 1) 5. Olszewski | in.:

Podstawy mechatroniki, REA, Warszawa 2006.

Uzupetniajaca lista lektur 1. Khoo M.C.K.: Physiological Control Systems, IEEE Press 2000 2.
Bishop H.R.: Mechatronic Systems control, Logic and Data Aquisition,
CRC Press 2008 3. Bishop H.R.: Mechatronic Systems, Sensors and

Actuators, CRC Press 2008

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Badanie stabilnosci liniowych uktadéw regulacji automatycznej

Pomiary drgarn mechanicznych. Cztony drugiego rzedu.

Elementy wykonawcze i czujniki w robotyce

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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