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Nazwa i kod przedmiotu

Fundamentals of Automatics, PG_00042102

Kierunek studiow

Energetyka (studia w jez. angielskim)

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2026 r.

Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2028/2029

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 3 Jezyk wyktadowy angielski
Semestr studiow 5 Liczba punktow ECTS 6.0
Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia egzamin

Jednostka prowadzaca

Woydziat Oceanotechniki i Okretownictwa -> Katedra Automatyki i Energetyki

Imie i nazwisko

wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
Liczba godzin zaje¢ [30.0 15.0 30.0 0.0 0.0 75
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosé¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajgciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |75 10.0 65.0 150
studenta

Cel przedmiotu

Poznanie podstawowych pojg¢ z zakresu automatyki i robotyki, metod opisu elementéw i uktadéw , podstaw
analizy i syntezy pracy uktadéw automatyki, rozwigzan technicznych elementéw i uktadéw. Umiejetno$c
stosowania uktadéw automatyki i automatycznej regulacji w praktyce przemystowej

The main aim of the subject is education of students to knowledge and ability of modeling, simulation and

design of subsea control systems.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposob weryfikacji i oceny efektu

[K6_WO03] zna podstawy
automatyki oraz regulacji
automatycznej, zna zasady
doboru urzgdzen elektrycznych,
uktadéw napedowych i ich
sterowania

zna podstawy automatyki oraz
regulacji automatycznej w tym
niezbedne zasady doboru ich
urzadzen i elementéw.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K6_WO06] Zna: klasyczne i
rozwojowe technologie
energetyczne, zasady doboru i
eksploatacji urzadzen i instalacji
cieplno-energetycznych,
podstawowe zasady
funkcjonowania systemow
energetycznych, podstawowe
zagadnienia dot. niezawodnosci
urzgdzen energetycznych oraz
diagnostyki, skutki Srodowiskowe
stosowanych technologii
energetycznych, sposoby
wykorzystania odnawialnych

zrodet energii.

Zna podstawowe pojecia oraz
zasady analizy, syntezy,
funkcjonowania i oceniania
prostych technicznych uktadow
automatyki, wazne dla systemow
energetycznych.

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej
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Tresci przedmiotu

Treéci przedmiotu - wyktad

1. Wstep i pojecia podstawowe

2. Klasyfikacja uktadéw sterowania

3. Modelowanie uktadéw dynamicznych oraz opis elementéw ukfadéw automatyki
4. Rodzaje modeli matematycznych uktadéw dynamicznych: réwnanie rézniczkowe, transmitancja, schemat
blokowy, model w przestrzeni stanu; transformacje modeli

5. Funkcja przejscia i charakterystyki czasowe

6. Sprzezenie zwrotne

7. Analiza uktadéw sterowania w dz. czasu i w dz. czestotliwosci

8. Stabilnos$¢ uktadow sterowania

9. Regulatory oraz zasady ich projektowania i doboru,

10. Wskazniki jakosci sterowania

11. Dyskretne ukfady sterowania

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Przedmioty poprzedzajgce:
1. Matematyka

2. Fizyka

3. Mechanika techniczna

Sposoby i kryteria Sposdb oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koricowej
oceniania osigganych Lab. 51.0% 30.0%
efektow uczenia sie Kolokwia w trakcie sem. 51.0% 20.0%
Kolokwia pisemne, egzamin ustny |56.0% 50.0%
Zalecana lista lektur Podstawowa lista lektur 1. Domachowski Z., Automatyka i robotyka — podstawy,

Wydawnictwo PG, Gdansk, 2003.

2. Nise N. S., Control system engineering, John Whiley &
Sons Inc., 2000.

3. Préchnicki W., Dzida M., Zbidr zadan z podstaw
automatyki, skrypt dla studentéw Wydziatu Oceanotechniki i
Okretownictwa PG, Gdansk, 1993.

Uzupetniajgca lista lektur 1. Friedland B., Control System Design, McGraw Hill Co.,
1986.

2. Bubnicki Z., Teoria i algorytmy sterowania, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa, 2002.

3. Kaczorek T., Teoria sterowania i systemdéw, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa, 1999.

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

5. Perycz S., Podstawy automatyki, skrypt dla Instytutu
Okretowego PG, Gdansk, 1983.

6. Raven, F. H., Automatic control engineering, McGraw Hill
Co., 1986.

Adresy eZasobow
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Oméwic role sprzezenia zwrotnego w uktadach automatycznej regulacji. Poda¢ przyktady wystepujace
zaréwno w technice, jak w naturze.

2. Poréwna¢ otwarte i zamkniete uktady automatycznej regulacji. Poda¢ przyktady.

3. Dlaczego postugujemy sie uktadem sterowania?

4. Co umozliwiajg uktady sterowania?

5. Oméwi¢ pojecie ,uktadu dynamicznego”.

6. Przedstawi¢ ogdlne charakterystyki uktadu sterowania. Narysowaé¢ ogélny schemat

blokowy. Jakie sygnaty wystepujg na schemacie blokowym?

7. Wymieni¢ i omowi¢ role poszczegolnych elementéw wystepujacych w kazdym uktadzie sterowania.

8. Jakie zakiécenia moga pojawi¢ sie w uktadach sterowania? Jak mozna zminimalizowaé

ich wptywy?

9. Przedstawi¢ definicje, narysowac schematy blokowe oraz podac¢ przyktady nastepujacych uktadow
sterowania:

- stalowartosciowe, programowe i nadgzne,

- jednowymiarowe i wielowymiarowe,

- liniowe i nieliniowe,

- stacjonarne i niestacjonarne,

- z parametrami przestrzennie rozproszonymi oraz z parametrami skupionymi,

- ciggte i dyskretne,

- optymalne,

- adaptacyjne,

- ekstremalne.

10. Omowi¢ sposoby okreslenia modelu matematycznego uktadéw dynamicznych.

11. Wymieni¢ rodzaje modelu matematycznego liniowego uktadu dynamicznego.

12. Jak mozna wyznaczy¢ rownowazny model elektryczny dla uktadu mechanicznego?

13. Jakie zwigzki zachodzg pomiedzy rownaniem rézniczkowym, schematem blokowym, transmitancjg oraz
modelem matematycznym w przestrzeni stanu liniowego uktadu sterowania? Poda¢ przyktad.

Data wygenerowania: 17.04.2026 22:01 Strona 3z5




14. Omowi¢ charakterystyki skokowe i impulsowe liniowego uktadu sterowania. Co obrazujg?

15. Przedstawi¢ sposob linearyzaciji nieliniowego modelu matematycznego.

16. Omowi¢ funkcje przejscia.

17. Poda¢ transmitancje i model matematyczny nastepujacych elementéw automatyki oraz naszkicowac ich
charakterystyki skokowe: proporcjonalny bez inercji, proporcjonalny z inercyjnoscig pierwszego rzedu,
rézniczkujgcy idealny, rézniczkujgcy rzeczywisty, catkujgcy.

18. Kiedy odpowiedz uktadu drugiego rzedu jest oscylacyjna, a kiedy aperiodyczna?

19. Przedstawi¢ sposéb rozwigzywania réwnania stanu i obserwacji.

20. Czym jest macierz tranzycyjna? Jak mozna jg wyznaczy¢?

21. Zdefiniowa¢ czesto$¢ wiasng oraz wspoétczynnik ttumienia drugorzednego uktadu oscylacyjnego. Majac
transmitancje jak mozna wyznaczy¢ czesto$¢ wilasng oraz wspoétczynnik ttumienia? Przedstawic¢ ich wptywy
na charakterystyke skokowa uktadu.

22. Przedstawi¢ definicje nastepujacych pojec:

- czas narastania,

- czas regulaciji,

- przeregulowanie oraz ,overshoot”,

- oscylacyjnos$¢ oraz dekrement logarytmiczne ttumienia.

23. W jakim celu postugujemy sie charakterystykami czestotliwosciowymi?

24. Jaki zwigzek zachodzi migedzy transmitancjg operatorowg, a transmitancjg widmowg?

25. Omoéwi¢ amplitudowo-fazowe charakterystyki Nyquista oraz logarytmiczne charakterystyki Bode’go.

26. Zdefiniowa¢ pasmo przenoszenia. Jak mozna je wyznaczy¢? Zinterpretowac jego

fizyczne znaczenie w przypadku wzmacniaczy oraz filtréw.

27. Czym jest rezonans? Jak mozna wyznaczy¢ pulsacje rezonansowg drugorzednego uktadu
oscylacyjnego?

28. Jak zmieniaja sie logarytmiczne charakterystyki Bode’go drugorzednego uktadu oscylacyjnego wynikiem
zmiany wspofczynnika ttumienia? Dlaczego?

29. Przedstawi¢ ogolng strukture regulatorow. Narysowaé schemat blokowy regulatoréw.

30. Omoéwi¢ elementy wystepujace w strukturze regulatorow.

31. Omoéwic¢ ogodlne zasady doboru regulatoréw.
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32. Wymieni¢ idealne regulatory liniowe. Poda¢ ich transmitancje, charakterystyki skokowe oraz
czestotliwosciowe.

33. Wymieni¢ 3 sposoby projektowania strukture regulatoréw.

34. Omowic zastosowanie sprzgzenia zwrotnego w ksztattowaniu charakterystyki regulatorow.

35. Omowic ksztattowanie charakterystyki regulatoréw w uktadzie rownolegtym.

36. Omowic dziatanie hydraulicznego wzmacniacza catkujgcego.

37. Przedstawi¢ pojecie stabilnosci uktadu sterowania wg. Lyapunov’a. Poda¢ przyktady.

38. Na czym polega stabilno$¢ ukfadu sterowania?

39. Czy stabilnos¢ zalezy od warunkéw poczatkowych lub brzegowych? Dlaczego?

40. Co to jest réwnanie charakterystyczne uktadu sterowania? 41. Dlaczego czesci rzeczywiste
pierwiastkéw rownania charakterystycznego uktadu sterowania musza by¢ ujemne aby ukfad byt stabilny?

42. Dlaczego postugujemy sig kryteriami stabilnosci uktadéw sterowania?

43. Omowi¢ kryterium stabilno$ci Routh-Hurwitz.

44. Omowi¢ kryterium stabilnosci Nyquista. Wyjasni¢ dlaczego nazywa sie kryterium ,lewej

strony”?

45. Zdefiniowa¢ zapas stabilnosci. Majac charakterystyki czestotliwosciowe (Nyquista lub Bode’go), jak
mozna wyznaczy¢ zapas stabilnosci?

46. Zdefiniowaé uchyb regulacji. Jak mozna wyznaczy¢ uchyb regulacyjny w stanach ustalonych?

47. Jaki regulator poprawia stan stabilnosci uktadu sterowania, a jaki regulator zmniejsza warto$¢ uchybu
regulacyjnego?

48. Na czym polega optymalizacja uktadu sterowania? Jakg role w tym procesie petnig kryteria catkowe?

49. kryteria jako$ciowe

50. Ogodlna informacja nt. uktadéw dyskretnych

Zajecia praktyczne
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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