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GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Podstawy automatyki - laboratorium,

PG_00067474

Kierunek studiow

Automatyka, cybernetyka i robotyka

Data rozpoczecia studiéw

pazdziernik 2026 r.

Rok akademicki realizacji

przedmiotu

2027/2028

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 2 Jezyk wyktadowy polski
Semestr studiow 4 Liczba punktow ECTS 20
Profil ksztatlcenia ogolnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki -> Katedra Sygnatéw i

Systeméw

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr inz. Piotr Fiertek

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

dr inz. Piotr Kaczmarek

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium [RAZEM
Liczba godzin zaje¢ (0.0 0.0 30.0 0.0 0.0 30
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 |30 2.0 18.0 50

studenta

Cel przedmiotu

Celem laboratorium Podstawy automatyki jest zapoznanie studentéw z praktycznymi aspektami
projektowania uktadéw regulacji. Studenci ucza sie identyfikacji parametréw liniowych modeli dynamicznych
na podstawie odpowiedzi skokowej oraz charakterystyk czestotliwosciowych, z wykorzystaniem metod
minimalizacji funkcji kryterium. W ramach zaje¢ studenci poznajg metody strojenia regulatoréw PID oraz
budujg analogowe ukfady sterowania fizycznymi modelami obiektéw. Istotng czescig laboratorium jest
projekt symulacyjny, w ktérym projektuja sterowniki P, PID, LEAD i LAG dla zadanego modelu obiektu.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[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
sygnatoéw, a takze podstawowe
procesy zachodzace w cyklu zycia
urzgdzen, obiektow i systemow
technicznych oraz metody
wspomagania procesow i funkcji,
specyficzne dla kierunku studiow

Student potrafi wykorzystaé
zaawansowane metody syntezy
uktadow regulacji spetniajgcych
okreslone wymagania
uzytkownika.

[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 studidéw, w tym teorie,
metody i ztozone zaleznosci
miedzy nimi oraz wybrane
zagadnienia szczegotowe —
wiasciwe dla programu ksztatcenia

Student zna metody badania
stabilnosci i syntezy uktadow
sterowania

(liniowych i nieliniowych)

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K6_U12] potrafi analizowaé
dziatanie elementow, uktadow i
systemoéw zwigzanych z
kierunkiem studidéw oraz mierzy¢
ich parametry i bada¢
charakterystyki techniczne, a
takze planowac i przeprowadzaé
eksperymenty zwigzane z
kierunkiem studiéw, w tym
pomiary i symulacje komputerowe,
oraz interpretowaé uzyskane
wyniki i wycigga¢ wnioski

Student potrafi budowa¢ modele
matematyczne obiektow
sterowania

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_U03] potrafi zaprojektowac,
zgodnie z zadang specyfikacja,
oraz wykonac typowe dla kierunku
studidéw proste urzadzenie, obiekt,
system lub zrealizowa¢ proces,
uzywajgc odpowiednio dobranych
metod, technik, narzedzi i
materiatéw, korzystajac ze
standardéw i norm inzynierskich,
stosujgc wiasciwe dla kierunkéw
studiéw technologie i
wykorzystujgc doswiadczenie
zdobyte w sSrodowisku zajmujgcym
sie zawodowo dziatalnoscig
inzynierskg

Student potrafi projektowac i
uruchamia¢ uktady sterowania z
wykorzystaniem sprzezenia
zwrotnego.

[SU1] Ocena realizacji zadania

Tresci przedmiotu

Tresci przedmiotu - laboratoria

W laboratorium realizowane sg zadania praktyczne obejmujgce identyfikacje modeli obiektow liniowych na
podstawie odpowiedzi skokowych i charakterystyk czestotliwosciowych, z wykorzystaniem metod
analitycznych i minimalizacji funkcji kryterium. Studenci badajg uktady zamknigte z regulatorem
proporcjonalnym, analizujgc stabilno$¢, parametry odpowiedzi oraz charakterystyki czestotliwosciowe.
Cze$¢ zaje¢ obejmuije strojenie regulatoréw P, Pl, PD i PID oraz ocene wptywu ich nastaw na stabilno$¢ i
jakosc¢ sterowania. Istotnym elementem zadan jest réwniez badanie serwomechanizmu, obejmujgce
identyfikacje modelu matematycznego uktadu oraz praktyczng implementacje sterowania na

wzmachiaczach operacyjnych.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Wymaganiem koniecznym do przystgpienia do laboratorium jest posiadanie wiedzy z zakresu podstaw
automatyki oraz teorii obwoddw i sygnatow.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

wykonania zadan

60.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

J. Nowakowski Podstawy automatyki tom 1

Uzupetniajgca lista lektur

T. Kaczorek Podstawy teorii sterowania

Adresy eZasobdw
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Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

N

Zaprojektowac sterownik P, PI, PD, PID, LEAD, LAG pracujgcych w ukladzie zamknietym z zadanym
modelem obiektu i czujnika. Pomiedzy sterownikiem a obiektem nalezy umiesci¢ element nieliniowy
(ograniczenie wartosci sygnatu sterujgcego). Nalezy wykona¢ symulacje uktadu zamknietego z
elementem nieliniowym. Podczas projektowania poszczegdlnych sterownikéw, nalezy przyja¢ brak
elementu nieliniowego projektujemy sterownik jak dla uktadu liniowego. Na etapie weryfikacji wynikow
sprawdzamy réznice w zachowaniu sie uktadu zamknietego z i bez elementu nieliniowego. Sterownik
proporcjonalny dopieramy w taki sposéb, zeby uzyska¢ najszybszg odpowiedz skokowg uktadu
zamknietego przy ograniczonej wartosci przeregulowania. Sterownik PID mozna projektowaé metodg

LEAD-LAG nalezy zaprojektowaé metoda linii pierwiastkowych oraz w dziedzinie charakterystyk

nalezy opisa¢ modelem uproszczonym (np. uktad drugiego rzedu z nieminimalnofazowym zerem).

w ramach przedmiotu

2.
Zaprojektowac¢ sterownik analogowy, na wzmacniaczach operacyjnych, sterujacy silnikiem pradu
statego. Nalezy zaimplementowac sterownik proporcjonalny, proporcjonalny z sprzezeniem
predkosciowym (sygnat z tachopradnicy), PI, PID.

3.
Nalezy dostroi¢ parametry sterownika PID, realizujgce wymagania projektowe.

4.
Nalezy zidentyfikowa¢ parametry modelu obiektu na podstawie danych uzyskanych z odpowiedzi
skokowej obiektu lub charakterystyki czestotliwosciowej.

Zajecia praktyczne Nie dotyczy

Dokument wygenerowany elektronicznie. Nie wymaga pieczeci ani podpisu.
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numeryczng (minimalizacja kryterium, np. ITAE) lub wykorzystujgc Metode Zieglera-Nicholsa. Sterownik

czestotliwosciowych. W przypadku metody linii pierwiastkowych, obiekt z opéznieniem transportujgcym




