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KARTA PRZEDMIOTU

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna \s 01 
Nazwa przedmiotu: Automatyka i regulacja automatyczna
	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna 
Kod przedmiotu:  Es1-23-V

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Karta przedmiotu ważna od roku akademickiego: 2018/2019

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Poziom kształcenia: studia pierwszego stopnia 

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Forma studiów: studia stacjonarne
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Kierunek studiów: Elektrotechnika
(RE)
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Profil studiów: ogólnoakademicki
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Specjalność: Inżynieria elektryczna
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Semestr: V

	 LISTNUM  NumeracjaDomyślna
Jednostka prowadząca przedmiot: Wydział Elektryczny, Katedra Metrologii, Elektroniki i Automatyki
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Prowadzący przedmiot: dr inż. Henryk Urzędniczok
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Przynależność do grupy przedmiotów: przedmioty wspólne 
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Status przedmiotu: obowiązkowy 
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Język prowadzenia zajęć: polski
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Przedmioty wprowadzające oraz wymagania wstępne: Podstawowymi przedmiotami wprowadzającymi są: Matematyka, Fizyka, Elektrotechnika, Metrologia, Elektronika. Student rozpoczynający zajęcia powinien mieć podstawową wiedzę z matematyki, w tym liczb zespolonych, rachunku macierzowego i operatorowego, rozumieć podstawowe zjawiska fizyczne, umieć analizować proste układy elektryczne i elektroniczne, mieć podstawową wiedzę na temat pomiarów wielkości elektrycznych i nieelektrycznych.
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Cel przedmiotu: Celem przedmiotu jest nabycie podstawowych kompetencji w zakresie: właściwości dynamicznych obiektów, zasad działania układów regulacji i sterowania, metod analizy układów regulacji, uproszczonego projektowania układów, doboru regulatorów.
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Efekty kształcenia:


	Nr
	Opis efektu kształcenia
	Metoda sprawdzenia efektu kształcenia
	Forma prowadzenia zajęć
	Odniesienie do efektów dla kierunku studiów

	1
	Student potrafi scharakteryzować podstawowe modele matematyczne wejściowo-wyjściowe wyrażające właściwości statyczne i dynamiczne ciągłych i dyskretnych obiektów i układów regulacji; zna i potrafi zastosować ich charakterystyki czasowe i częstotliwościowe
	kolokwium –  pytania, zadania problemowe


	wykład,

ćwiczenia
	K1A_W13 +++
K1A_U23 ++

	2
	W oparciu o znajomość fizyki, elektrotechniki student potrafi wyznaczać modele matematyczne wyrażające właściwości dynamiczne dla prostych urządzeń technicznych, w tym układów elektrycznych.
	ćwiczenia – sprawdziany
	wykład,

ćwiczenia
	K1A_W13 +++
K1A_U23 ++
K1A_U13 +

	3
	Student zna zasady tworzenia i przekształcania schematów strukturalnych; zna strukturę, zasady działania, właściwości oraz zakres zastosowania podstawowych rodzajów układów sterowania i regulacji
	kolokwium  – pytania

ćwiczenia – sprawdziany
	wykład,

ćwiczenia
	K1A_W13 +++
K1A_U23 +++
K1A_U18 +

	4
	Student oblicza analitycznie charakterystyki czasowe i częstotliwościowe układów oraz wskaźniki charakteryzujące jakość pracy układów regulacji, potrafi dokonać analizy stabilności układu regulacji.
	kolokwium  – pytania

ćwiczenia – sprawdziany
	wykład,

ćwiczenia
	K1A_W13 +++
K1A_W01 +
K1A_U23 +++


	5
	Student potrafi dobrać różnymi metodami regulatory i ich parametry, w tym regulator PID oraz potrafi opracować algorytmy dla regulatorów dyskretnych.
	kolokwium  – pytania

ćwiczenia – sprawdziany
	wykład, ćwiczenia 
	K1A_W13 +++
K1A_U23 +++
K1A_U10 +
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Formy zajęć dydaktycznych i ich wymiar (liczba godzin)

	
	Wykład
	Ćwiczenia
	Laboratorium
	Projekt
	Seminarium

	
	30 h
	15 h
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Treści kształcenia: (oddzielnie dla każdej z form zajęć dydaktycznych W./Ćw./L./P./Sem.)
Wykład: Pojęcia podstawowe i zagadnienia automatyki: sterowanie i regulacja, obiekt i układ regulacji. Modelowanie matematyczne obiektów statycznych i dynamicznych: definicja obiektu ciągłego i dyskretnego, opis w dziedzinie czasu (równania różniczkowe, różnicowe, funkcja wagi). Przekształcenie Laplace’a i jego zastosowanie do operatorowego opisu obiektów ciągłych. Odpowiedź skokowa i impulsowa, stan przejściowy i stan ustalony. Opis obiektów w dziedzinie częstotliwościowej, charakterystyki częstotliwościowe Bodego i Nyquista. Przekształcenie Z i jego zastosowanie do operatorowego opisu układów dyskretnych. Podstawowe modele dynamiczne obiektów rzeczywistych. 
Analiza strukturalna układów regulacji – schematy strukturalne, upraszczanie układów złożonych. Klasyfikacja i podstawowe struktury układów regulacji.  Projektowanie regulatora i korektora. Analiza właściwości układów regulacji – stabilność (badanie stabilności metodami Hurwitza, Nyquista); ocena jakości regulacji (wskaźniki jakości) i wpływu zakłóceń. 

Regulator uniwersalny PID - struktura, podstawowy model matematyczny, charakterystyki czasowe i częstotliwościowe, realizacja układowa i programowa (dyskretna). Metody doboru nastaw regulatora. Modyfikacje algorytmu - przemysłowy regulator PID. 

Ćwiczenia: Ilustracja wybranych zagadnień omawianych w ramach wykładu przy wykorzystaniu przykładów obliczeniowych: wyznaczanie modeli dynamicznych obiektów w oparciu o analizę zjawisk fizycznych, wyznaczanie transmitancji operatorowych na podstawie równań różniczkowych, wyznaczanie równań rekurencyjnych dla obiektów dyskretnych. Obliczanie odpowiedzi obiektów na standardowe sygnały wejściowe przy wykorzystaniu rachunku operatorowego. Tworzenie i upraszczanie schematów strukturalnych dla układów regulacji. Badanie stabilności zamkniętych układów regulacji, obliczanie parametrów regulatora PID.
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Egzamin: TAK1
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Literatura podstawowa:

1. Dębowski A.: Automatyka. Podstawy teorii. Wydawnictwo Naukowo-Techniczne, 2008.

2. Gessing R.: Podstawy automatyki. Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, 2001 (skrypt nr 2249)

3. Mazurek J., Vogt H., Żydanowicz W.: Podstawy automatyki. Oficyna Wydaw. Politech. Warszawskiej, 2002
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Literatura uzupełniająca:

1. Leks J.:  Zbiór zadań z podstaw automatyki. Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, 2010 (skrypt nr 2438)

2. Urzędniczok H., Domański W.: Laboratorium podstaw automatyki oraz wybór przykładów do ćwiczeń audytoryjnych. Wydawnictwo Politechniki Śląskiej, 2008 (skrypt nr 2417).

3. Zakrzewski J.: Elementarz teorii regulacji automatycznej. Materiały pomocnicze dla studentów.  Dostępne do wypożyczenia u prowadzącego zajęcia.
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Nakład pracy studenta potrzebny do osiągnięcia efektów kształcenia

	Lp.
	Forma zajęć
	Liczba godzin
kontaktowych / pracy studenta

	1.
	Wykład
	30 / 10 – w przygotowanie się do kolokwium końcowego 

	2.
	Ćwiczenia
	15 / 5 – w tym przygotowanie się do ćwiczeń i sprawdzianów 

	3.
	Laboratorium
	/

	4.
	Projekt
	/

	5.
	Seminarium
	/

	6.
	Inne
	/

	
	Suma godzin:
	45 / 15
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Suma wszystkich godzin:
	60 h
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Liczba punktów ECTS:

	2
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach z bezpośrednim udziałem nauczyciela akademickiego:
	2
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Liczba punktów ECTS uzyskanych na zajęciach o charakterze praktycznym (laboratoria, projekty):
	0
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Uwagi: Przedmiot kontynuowany jest w semestrze VI w formie zajęć laboratoryjnych.



Zatwierdzono:

………………………….….
…………………………………………………....


(data i podpis prowadzącego)
(data i podpis Dyrektora Instytutu/Kierownika Katedry/
Dyrektora Kolegium Języków Obcych/Kierownika lub 
Dyrektora Jednostki Międzywydziałowej)
� należy wskazać ok. 5 – 8 efektów kształcenia


� 1 punkt ECTS – 30 godzin
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