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Karta przedmiotu

Nazwa i kod przedmiotu

Wprowadzenie do ACIR, PG_00067265

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2025 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2025/2026

Poziom ksztalcenia

| 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 studiow stacjonarne Sposob realizaciji na uczelni
Rok studiow 1 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 1 Liczba punktow ECTS 1.0
Profil ksztatlcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikaciji i Informatyki -> Katedra Systemoéw

Decyzyjnych i Robotyki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

mgr inz. Marek Grzegorek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

mgr inz. Marek Grzegorek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [15.0 0.0 0.0 0.0 0.0 15
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 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 |15 1.0 9.0 25
studenta

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest zapoznanie studentéw z podstawowymi zasadami dziatania systeméw automatyki i
robotyki oraz ich zastosowaniem w przemysle i zyciu codziennym. W ramach kursu studenci poznaja
kluczowe pojecia zwigzane z uktadami sterowania, sygnatami sterujgcymi, regulatorami oraz metodami
sterowania takimi jak PID, sterowanie adaptacyjne i optymalne. Omawiane bedg takze elementy fizyczne
systemow automatyki, w tym czujniki, aktuatory, sterowniki PLC i napedy. Szczegdlny nacisk potozony
zostanie na zrozumienie dynamiki systemoéw oraz ich odpowiedzi na bodzce, m.in. poprzez analize
przyktadéw takich jak odwrocone wahadto. Celem jest zbudowanie u studentéw solidnych podstaw do
dalszego studiowania zagadnien z zakresu automatyki, robotyki i systeméw sterowania.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_W11] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu ogélne
zasady tworzenia i rozwoju
podmiotéw gospodarczych, form
indywidualnej przedsiebiorczosci i
prowadzenia przedsiewziec¢ oraz
fundamentalne dylematy
wspotczesnej cywilizacji, a takze
podstawowe ekonomiczne,
prawne i inne uwarunkowania
réznych rodzajow dziatan
zwigzanych z kierunkiem studiow,
w tym podstawowe pojecia i
zasady z zakresu ochrony
wilasnosci przemystowej i prawa
autorskiego

Rozumie role systeméw
automatyki i robotyki w rozwoju
nowoczesnych przedsiebiorstw
oraz ich wptyw na przemiany
spoteczne, ekonomiczne i
technologiczne we wspofczesnej
cywilizacji; zna przyktady
zastosowania robotéw w réznych
branzach oraz zwigzane z tym
aspekty prawne i etyczne, w tym
zagadnienia dotyczgce ochrony
wiasnosci przemystowe;j

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_W10] zna i rozumie w
zaawansowanym stopniu
parametry, funkcje oraz metody
analizy, projektowania i
optymalizacji uktadéw i systemow
elektronicznych, definicje bfedu i
niepewnosci pomiaru, metody
pomiarowe, a w tym pomiaréw
czasu, czestotliwosci i fazy,
wiasciwosci przetwornikéw, oraz
metody cyfrowego przetwarzania
sygnatow, a takze podstawowe
procesy zachodzace w cyklu zycia
urzadzen, obiektow i systemow
technicznych oraz metody
wspomagania procesow i funkciji,
specyficzne dla kierunku studiéw

Zna i rozumie podstawowe pojecia
oraz metody analizy i
projektowania uktadéw
automatyki, w tym dziatanie
regulatoréw (PID, adaptacyjnych,
optymalnych), dynamike
systemdw sterowania, role
czujnikéw, aktuatoréw i
sterownikéw PLC w systemach
automatyki oraz ich zastosowania
w przemysle i robotyce

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

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

wiasciwe dla programu ksztatcenia

Zna budowe i zasady dziatania
podstawowych komponentéw
systemoéw automatyki i robotyki,
takich jak czujniki, aktuatory,
sterowniki PLC, napedy i sitowniki,
oraz rozumie zaleznosci miedzy
elementami tych systeméw i ich
wptyw na dziatanie uktadéw
sterowania

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

Tresci przedmiotu

Wyktad

Tresci poruszane na zajeciach (lista nie jest zamknieta):

» Podstawowe zasady dziatania systemow automatycznych oraz ich znaczenie w przemysle i zyciu

codziennym

*  Rewolucja technologiczna w produkcji, transporcie i systemach autonomicznych
«  Zastosowania robotow w roznych sektorach, takich jak przemyst, medycyna, logistyka
»  Kluczowe pojecia z zakresu automatyki: uktady sterowania, regulatory, sygnaty sterujgce, systemy

zamknietej petli

*  Dynamika systeméw sterowania

* Podstawowe metody sterowania: PID, sterowanie adaptacyjne, sterowanie optymalne
»  Elementy systeméw automatyki: czujniki, aktuatory, sterowniki PLC, napedy i sitowniki ich funkcje i

zastosowania

»  Charakterystyki odpowiedzi systeméw (skokowe, impulsowe)
* Analiza odwréconego wahadta jako przyktadu niestabilnego systemu i potrzeby stosowania
zaawansowanych metod sterowania

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Podstawowa znajomos¢ matematyki

Znajomosé podstaw fizyki

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prog zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Raport tematyczny

60.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Mordechai Ben-Ari, Francesco Mondada, Elementy robotyki dla
poczatkujgcych, Helion, Gliwice, 2022

Uzupetniajaca lista lektur

Stuart Russell, Peter Norvig, Sztuczna inteligencja: nowe spojrzenie.

Tom 2, Helion, Gliwice, 2023
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Adresy eZasobdéw Podstawowe

https://manipulation.mit.edu/ - Robotic Manipulation
https://underactuated.mit.edu/ - Underactuated Robotics

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Charakterystyka wybranych metod sterowania stosowanych w robotyce: sterowanie pozycja, predkoscia,
momentem obrotowym lub pradem

Opis dziatania i poréwnanie regulatoréw PID, adaptacyjnych i optymalnych w kontekscie zastosowan
przemystowych

Analiza roli czujnikéw i aktuatoréw w systemach automatyki przyktady zastosowan i klasyfikacja

Opis wybranego przyktadu zastosowania robotéw w przemysle, medycynie lub logistyce wraz z oceng
technicznych i etycznych aspektow

Opis dziatania prostego systemu automatyki (np. system grzewczy, linia produkcyjna) z uwzglednieniem
elementéw sterowania

Zestawienie i klasyfikacja rodzajéw napedow stosowanych w automatyce i robotyce

Opis wyzwan zwigzanych z utrzymywaniem stabilno$ci systeméw niestabilnych (np. odwrécone wahadto)
Rozszerzenie tematyki wyktadu o nowoczesne podejscia do automatyki (np. uczenie maszynowe w
sterowaniu, cyfrowe blizniaki)

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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