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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Fundamentals of automatics

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM MIBM oIS C9 15/16
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 5.00

SEMESTRY 3

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
3 15 15 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 The course aims at understanding fundamental aspects of automatic control including modelling, analysis
and design.

Kod archiwizacji: 3SEE056D7
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

1 Knowledge of ordinary differential equations, Laplace transform and linear algebra (matrix and vector operations).

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Ma wiedze z zakresu opisu uktadéw dynamicznych w dziedzinie czasu, czestotliwosci 1 w przestrzeni
stanow.

EK2 Wiedza Zna struktury ukladéw sterowania oraz ma podstawowa wiedze z zakresu projektowania uktadéow

sterowania.

EK3 Umiejetnosci Dla ukladu liniowego potrafi sprawdzi¢ stabilnosé uktadu, potrafi okresli¢ wskazniki jakosci

regulacji na podstawie charakterystyki skokowe;j.

EK4 Umiejetnosci Potrafi dobra¢ parametry uktadu regulacji z regulatorem PID.

EK5 Umiejetnosci Potrafi napisa¢ program PLC dla prostego zadania.

6 TRESCI PROGRAMOWE

CWICZENIA
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
C1 Mathematical modelling of dynamic systems. 6
C2 Building and reduction of block diagrams. 2
C3 Pole location and performance measures of the unit step response of second order 3
System.
C4 Steady state error in unit feedback control systems. 2
C5 Stability verification of linear dynamic systems. 2
LABORATORIUM
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L1 Control system identification. 2
L2 Two-position control of a first order object. 2
L3 PID based control system. 2
L4 Introduction to Simulation module of LabVIEW system. 2
L5 Simulation models of servo systems. 2
L6 Programming of Fanuc PLC controllers. 5
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LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
WYKEAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Introduction to automatic control. Mathematical models of continuous, linear,

W1 time invariant dynamic systems: differential equations, transfer function, time 3
responses, frequency responses, state space equations.

W2 First order and second order systems. 2
Basic control actions: two-position, proportional, integral and derivative. Steady

W3 o . 3
state error, performance indices of the unit step response.

W4 Stability of a control system, Routh, Hurwitz and Nyquist criteria. 2

W5 Block diagrams of control systems and block diagram algebra. 2

W6 Introduction to fuzzy logic based controllers. 3

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady

N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Zadania tablicowe

N4 Konsulta

cje
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 3
Egzaminy i zaliczenia w sesji 10

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 50
Opracowanie wynikow 0
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 30
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 138
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 5.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium

F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Egzamin pisemny

P2 Srednia wazona ocen formujacych
WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

‘W1 Wykonanie sprawozdan z cwiczeri laboratoryjnych.

‘W2 Uzyskanie ocen pozytywnych dla kazdego efektu ksztalcenia

‘W3 Ocena konicowa ustalana jest jako §rednia wazona ocen formujacych i egzaminu pisemnego.

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0
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NA OCENE 3.0 Dla podstawowy?h e’le.mentéw dynz.imicz.nych potrafi wyzngczyé charakterystyki
czasowe, czestotliwosciowe, transmitancje operatorowa i widmowsa.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
S
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
Potrafi sprawdzi¢ stabilnosé¢ uktadu stosujac kryterium Hurwitza, potrafi
NA OCENE 3.0 wyznaczy¢ warto$é uchybu ustalonego dla uktadu 2 j.t?dnostkowym Sp-I‘ZQZeniem
zwrotnym oraz typowego wymuszenia, potrafi okresli¢ przeregulowanie, czas
narastania i czas regulacji na podstawie charakterystyki skokowe;j.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 Stosujac metode Zieglera Nicholsa potrafi dobra¢ parametry regulatora PID.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
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EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 2.0

NA OCENE 3.0

Potrafi wyspecyfikowaé sygnaly wejsciowe i wyjsciowe dla prostego obiektu,
potrafi napisa¢ prosty program PLC.

NA OCENE 3.5

NA OCENE 4.0

NA OCENE 4.5

NA OCENE 5.0

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT P CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE

ZDEFINIOWA-

NYCH DLA

PROGRAMU
EK1 Cel 1 cl C%Vg‘l Wi N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1 P2

C2C3L2L3L4

EK2 Cel 1 W3 W5 W6 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1 P2
EK3 Cel 1 3 ¢4 \(;\,541‘5 w3 N1 N2 N3 N4 F1 F2 P1 P2
EK4 Cel 1 L3 W3 N1 N2 N4 F1 F2 P1 P2
EK5 Cel 1 L6 N2 N4 F2 P2

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ] Ogata K. — Modern Control Engineering, London, 1997, Prentice-Hall International

[2 | Paraskevopoulos P. — Modern Control Engineering, New York, 2002, Marcel Dekker
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LITERATURA DODATKOWA

[1 ] Tim Wescott, PID Without a PhD in Embedded Systems Programming, October 2000, http://www.eetimes.com/Content EE"
wescot.pdf

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Adam Slota (kontakt: adam.slota@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Adam Stota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)

2 mgr inz. Marcin Morawski (kontakt: morawski@m6.mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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